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รายวชิา 6562213 ไมโครโพรเซสเซอร ์1

โดย

ผูช้ว่ยศาสตราจารย ์ธรีะ  กาญจนสนิธุ

วท.ม.(ฟิสกิส)์   วท.บ.(ฟิสกิส)์

บทเรยีนออนไลน์

6562213 Microprocessor 1

มหาวทิยาลยัราชภฏันครปฐม

ยนิดตีอ้นรบัสู.่..

คณะวทิยาศาสตรแ์ละเทคโนโลยี



6562213  ไมโครโพรเซสเซอร ์1

จดุประสงคก์ารเรยีนรูข้องรายวชิา 6562213 ไมโครโพรเซสเซอร ์1

3

1)  เพือ่ใหผู้เ้รยีนสามารถ
ออกแบบและพฒันาฮารด์แวร์
ทีม่ไีมโครคอนโทรลเลอร ์หรอื
ชปิตระกลู MCS-51
เป็นหนว่ยประมวลผล

2) เพือ่ใหผู้เ้รยีนสามารถ
พฒันาซอฟตแ์วรภ์าษาซี

ในการควบคมุการท างาน
ของฮารด์แวรท์ีต่อ่วงจรรว่ม 
กบัชปิตระกลู MCS-51

3) เพือ่ใหผู้เ้รยีนสามารถ
พฒันาเจตคตแิละมจีรรยาบรรณ
ในการคดิคน้และพฒันา
สิง่ประดษิฐ ์โดยใชช้ปิตระกลู
MCS-51  เป็นหนว่ยประมวลผล



6562213  ไมโครโพรเซสเซอร ์1

หวัขอ้ส าคญัของรายวชิา 6562213 ไมโครโพรเซสเซอร ์1  บทที ่ 1-6

4

บทที ่1 สถาปตัยกรรมไมโครโพรเซสเซอรแ์ละไมโครคอนโทรลเลอรพ์ืน้ฐาน      

บทที ่2 โครงสรา้งภายในของไมโครคอนโทรลเลอร์

บทที ่3 ชุดค าส ัง่แยกตามประเภทการใชง้าน 

บทที ่4 ตวัอยา่งการเขยีนโปรแกรมเบือ้งตน้และโปรแกรมใชง้าน

บทที ่5 การออกแบบวงจรหนว่ยความจ าและอปุกรณ์ตอ่รว่ม

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์
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6562213  ไมโครโพรเซสเซอร ์1

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6

รายวชิา 6562213 ไมโครโพรเซสเซอร ์1

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

โดยผูช้ว่ยศาสตราจารยธ์รีะ  กาญจนสนิธุ

คณะวทิยาศาสตรแ์ละเทคโนโลยี

มหาวทิยาลยัราชภฏันครปฐม
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บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6562213  ไมโครโพรเซสเซอร ์1 7

บทน า

ในบทที ่6 นี้ จะศกึษาเกีย่วกบังานควบคมุอปุกรณ์ทีเ่ชือ่มตอ่กบั MCS-51 โดยเริม่จาก
งานควบคมุอปุกรณ์ทีเ่ชือ่มตอ่กบั MCS-51 แบบ Byte-control และแบบ Bit-control 
ไดแ้ก ่การหมนุดซีมีอเตอรแ์บบตามเข็ม-ทวนเข็มนาฬกิา / งานควบคมุการตดิ-ดบั
ของดวงไฟ LED ตัง้แต ่1 ดวงถงึ 8 ดวง(ซึง่น าไปสูก่ารจ าลองไฟจราจร) / งาน
เกีย่วกบัทางเลอืก (condition) ทีเ่นน้การใช ้If-Condition และ Case-condition ใน
การพัฒนาโปรแกรมควบคมุทีม่ทีัง้อนิพตุและเอาตพ์ตุ โดยอนิพตุมทีัง้สวติชแ์บบ 
Button switches และแบบ Matrix (3x4) switches รวมถงึเอาตพ์ตุมตีัง้แต ่หลอด 
LED -7 segment display – DC Motor และ Stepper motor/ นอกจากนี ้ใน
ตอนทา้ยเป็นตวัอยา่งการขดัจังหวะการท างานของ MCS-51 ดว้ย Interrupt Routine
Service เป็นตวัอยา่งการขดัจังหวะงานหลกัดว้ยการกดสวติชภ์ายนอกทีต่อ่กบัขา 
Int.0(P3.2) และขา Int.1(P3.3)/ 
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หวัขอ้ส าคญัในบทที ่6

6.2 งานควบคมุ
การตดิ/ดบัของดวงไฟ

6.3 งานเกีย่วกบั
ทางเลอืก (condition)

6.5 Matrix switch
Vs

8-LEDs & 7-segment 
display

6.4 Matrix switch

6.1 งานควบคมุ
ดซีมีอเตอร์

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.6 ตวัอยา่งโปรแกรม
เกีย่วกบัการขดัจงัหวะ
(Interrupt)
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นยิาม

motor
• อปุกรณ์เปลีย่นพลงังานไฟฟ้าเป็น
พลงังานกล มทีัง้แบบ AC motor และ
แบบ DC motor

• สว่นมาก DC motor ทีน่ ามาใชง้าน
ควบคมุไดแ้ก ่DC motorและ stepper 
motor

• รปูแบบการควบคมุ เป็นการควบคมุ
ทศิทาง (direction)และความเร็ว
(speed)

motor

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

Brushed DC motor

Brushless DC motor

6.1 (ก) งานควบคมุดซีมีอเตอรท์ ัว่ไป
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6.1 (ก) งานควบคมุดซีมีอเตอรท์ ัว่ไป

นยิาม

DC motor

• Brushed DC มพีสิยัความเร็วต า่กวา่
brushless 

• Brushed DC มแีรงบดิ(torque)ต า่กวา่ 
brushless 

• Brushed DC ใชพ้ลงังานไฟฟ้าต า่กวา่
brushless 

• Brushed DC ราคาต า่กวา่ brushless 

motor

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

Brushed DC motor

Brushless DC motor
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ตวัอยา่งทีใ่ชเ้งือ่นไข (if) สองทางเลอืก

12

สวติชเ์ปิด/ปิด ดวงไฟ วงจรสวติชใ์ช ้port P1.7

If(statement is real ) { do process }

รปูแบบโปรแกรม

สวติชพ์รอ้มกด

เริม่

กดสวติช์ ?

เปิดไฟ

end

true

false

ผงัความคดิ (flowchart)

1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
20

40
39
38
37
36
35
34
33
32
31
30
29
28
27
26
25
24
23
22
21

P0.0
P0.1
P0.2
P0.3
P0.4
P0.5
P0.6
P0.7

P2.7
P2.6
P2.5
P2.4
P2.3
P2.2
P2.1
P2.0

Vcc

EA
ALE
PSEN

P1.0
P1.1
P1.2
P1.3
P1.4
P1.5
P1.6
P1.7

P3.0
P3.1
P3.2
P3.3
P3.4
P3.5
P3.6
P3.7

RESET

XTAL1
XTAL2

GND.

วงจรดวงไฟใช ้port P2.4

#include<reg51.h>   

void main ()  

while(1)  

{P2=0xEF;}

{

}
}

ดวงไฟพรอ้มใช ้

if(P1==0x7F)

1
1
1
1
1
1
1
0

1
1
1
0
1
1
1
1

P1=0x7F

P2=0xEF

P1=0xFF;P2=0xFF;

{

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

4.6 (ก) ตวัอยา่งที ่5 : 1-button switch & 1-LED แบบ CA(control byte)
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ตวัอยา่งทีใ่ชเ้งือ่นไข (if) สองทางเลอืก

13

สวติชเ์ปิด/ปิด ดวงไฟ วงจรสวติชใ์ช ้port P1.7

If(statement is real ) { do process }

รปูแบบโปรแกรม

สวติชพ์รอ้มกด

เริม่

กดสวติช์ ?

เปิดไฟ ปิดไฟ

end

true

false

ผงัความคดิ (flowchart)

1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
20

40
39
38
37
36
35
34
33
32
31
30
29
28
27
26
25
24
23
22
21

P0.0
P0.1
P0.2
P0.3
P0.4
P0.5
P0.6
P0.7

P2.7
P2.6
P2.5
P2.4
P2.3
P2.2
P2.1
P2.0

Vcc

EA
ALE
PSEN

P1.0
P1.1
P1.2
P1.3
P1.4
P1.5
P1.6
P1.7

P3.0
P3.1
P3.2
P3.3
P3.4
P3.5
P3.6
P3.7

RESET

XTAL1
XTAL2

GND.

วงจรดวงไฟใช ้port P2.4

#include<reg51.h>   

void main ()  

while(1)  

{P2=0xEF;}

{

else {P2=0xFF;}

}
}

ดวงไฟพรอ้มใช ้

if(P1==0x7F)

1
1
1
1
1
1
1
1

1
1
1
1
1
1
1
1

P1=0xFF

P2=0xFF

P1=0xFF;P2=0xFF;

{

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

4.6 (ก) ตวัอยา่งที ่5 : 1-button switch & 1-LED แบบ CA(control byte)
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ตวัอยา่งทีใ่ชเ้งือ่นไข (if) สองทางเลอืก

14

สวติชเ์ปิด/ปิด มอเตอร์

วงจรสวติชใ์ช ้port P1.0

If(statement is real ) { do P1 }else{do P2}

รปูแบบโปรแกรม

P1.0  สวติชพ์รอ้มกด

เริม่

กดสวติช์ ?

P1 หมนุมอเตอร์

end

true

false

ผงัความคดิ (flowchart)

วงจรมอเตอรใ์ช ้port P2.7

#include<reg51.h>   

void main ()  

sbit s0=P1^0;
sbit m0=P2^7;

while(1)  

{

}

}

P2.7   มอเตอรพ์รอ้มใช ้

if(s0==0)

P1=0xFF; P2=0x00;

{ {m7=1;}

P1.0
P2.7

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.1 (ก) งานควบคมุดซีมีอเตอรท์ ัว่ไป
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ตวัอยา่งทีใ่ชเ้งือ่นไข (if) สองทางเลอืก

15

สวติชเ์ปิด/ปิด มอเตอร์

วงจรสวติชใ์ช ้port P1.0

If(statement is real ) { do P1 }else{do P2}

รปูแบบโปรแกรม

P1.0  สวติชพ์รอ้มกด

เริม่

กดสวติช์ ?

P1 หมนุมอเตอร์ P2 หยดุมอเตอร์

end

true

false

ผงัความคดิ (flowchart)

วงจรมอเตอรใ์ช ้port P2.7

#include<reg51.h>   

void main ()  

sbit s0=P1^0;
sbit m0=P2^7;

while(1)  

{

else {m7=0;}

}

}

P2.7   มอเตอรพ์รอ้มใช ้

if(s0==0)

P1=0xFF; P2=0x00;

{ {m7=1;}

P1.0
P2.7

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.1 (ก) งานควบคมุดซีมีอเตอรท์ ัว่ไป
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บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

16
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6.1 (ก) งานควบคมุดซีมีอเตอรท์ ัว่ไป
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บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.1 (ก) งานควบคมุดซีมีอเตอรท์ ัว่ไป
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บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6562213  ไมโครโพรเซสเซอร ์1 18

6.1 (ก) งานควบคมุดซีมีอเตอรท์ ัว่ไป
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บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.1 (ข) การควบคมุการหมนุของมอเตอรแ์บบข ัน้ (stepper Motor)
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6.1 (ข) การควบคมุการหมนุของมอเตอรแ์บบข ัน้ (stepper Motor)

นยิาม

stepper motor

• มอเตอรแ์บบขัน้ ทีม่ขีดลวดภายใน 2 ชดุๆ
ละ 2 เฟส และมจีดุรว่มกนั 2 เฟส/จดุ

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

stepper motor

• การควบคมุทศิทางหมนุ(direction)     
แบบงา่ยท าโดยการป้อนไฟแตล่ะเฟส
ตามล าดบัดงัตารางขวามอื

• การควบคมุความเร็วในการหมนุแบบงา่ย
ท าโดยการก าหนดคา่หน่วงเวลาในการ
ป้อนไฟแตล่ะเฟส 

หมนุตามเข็ม

หมนุทวนเข็ม
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มอเตอรแ์บบข ัน้ใช ้port P2

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.1 (ข) การควบคมุการหมนุของมอเตอรแ์บบข ัน้ (stepper Motor)



บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

23
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6.1 (ข) การควบคมุการหมนุของมอเตอรแ์บบข ัน้ (stepper Motor)



บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์
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6.1 (ข) การควบคมุการหมนุของมอเตอรแ์บบข ัน้ (stepper Motor)
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ตวัอยา่งทีใ่ชเ้อาตพ์ตุ

27

เริม่

ON ที ่P2.7

end

ผงัความคดิ (flowchart)

1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
20

40
39
38
37
36
35
34
33
32
31
30
29
28
27
26
25
24
23
22
21

P0.0
P0.1
P0.2
P0.3
P0.4
P0.5
P0.6
P0.7

P2.7
P2.6
P2.5
P2.4
P2.3
P2.2
P2.1
P2.0

Vcc

EA
ALE
PSEN

P1.0
P1.1
P1.2
P1.3
P1.4
P1.5
P1.6
P1.7

P3.0
P3.1
P3.2
P3.3
P3.4
P3.5
P3.6
P3.7

RESET

XTAL1
XTAL2

GND.

#include<reg51.h>   

void main ()  

while(1)

P2= ~x;    

}

มอเตอรพ์รอ้มใช ้ P2=0x80;  x=P2;

{

หนว่งเวลา

delay(100);

void delay (unsigned int t)  

{ for (t=t; t>0; t--); }

void delay (unsigned int t); 

}

ON ที ่P2.6 หน่วงเวลา

ON ที ่P2.5 หน่วงเวลา

ON ที ่P2.4 หน่วงเวลา

x=(x>>1);
if(x==0x08) {x=0x80;}

Int x;

1000 0000 = 0x80

{

0111 1111= 0x7F0100 0000 = 0x401011 1111 = 0xBF

80

7F

40

BF

20

DF

10

EF

0010 0000 = 0x201101 1111 = 0xDF0001 0000 = 0x101110 1111 = 0xEF

08

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.2 (ก) งานควบคมุการตดิ/ดบัของดวงไฟ 4 บติ/ 8 บติ
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ตวัอยา่งทีใ่ชเ้อาตพ์ตุ

28

เริม่

ON ที ่P2.7

end

ผงัความคดิ (flowchart)

#include<reg51.h>   

void main () 

while(1)

P2= ~x;    

}

ดวงไฟพรอ้มใช ้ P2=0x80;

{

หนว่งเวลา

delay(100);

void delay (unsigned int t)  

{ for (t=t; t>0; t--); }

void delay (unsigned int t); 

}

ON ที ่P2.6 หน่วงเวลา

ON ที ่P2.5 หน่วงเวลา

ON ที ่P2.4 หน่วงเวลา

x=(x>>1);

1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
20

40
39
38
37
36
35
34
33
32
31
30
29
28
27
26
25
24
23
22
21

P0.0
P0.1
P0.2
P0.3
P0.4
P0.5
P0.6
P0.7

P2.7
P2.6
P2.5
P2.4
P2.3
P2.2
P2.1
P2.0

Vcc

EA
ALE
PSEN

P1.0
P1.1
P1.2
P1.3
P1.4
P1.5
P1.6
P1.7

P3.0
P3.1
P3.2
P3.3
P3.4
P3.5
P3.6
P3.7

RESET

XTAL1
XTAL2

GND.

if(x==0x08) {x=0x80;}

Int x;

1000 0000 = 0x80

{

0111 1111= 0x7F0100 0000 = 0x401011 1111 = 0xBF

80

7F

40

BF

20

DF

10

EF

0010 0000 = 0x201101 1111 = 0xDF0001 0000 = 0x101110 1111 = 0xEF

08

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.2 (ก) งานควบคมุการตดิ/ดบัของดวงไฟ 4 บติ/ 8 บติ
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เปิด/ปิด ดวงไฟ4 ดวง

เร ิม่

เปิดไฟที ่P2.7

end

ผงัความคดิ (flowchart)

1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
20

40
39
38
37
36
35
34
33
32
31
30
29
28
27
26
25
24
23
22
21

P0.0
P0.1
P0.2
P0.3
P0.4
P0.5
P0.6
P0.7

P2.7
P2.6
P2.5
P2.4
P2.3
P2.2
P2.1
P2.0

Vcc

EA
ALE
PSEN

P1.0
P1.1
P1.2
P1.3
P1.4
P1.5
P1.6
P1.7

P3.0
P3.1
P3.2
P3.3
P3.4
P3.5
P3.6
P3.7

RESET

XTAL1
XTAL2

GND.

วงจรดวงไฟใช ้port P2

#include<reg51.h>   

void main ();  

while(1){

P2=0xBF;    

}

ดวงไฟพรอ้มใช้

P2=0x7F;

0 1      1      1      1 1      1      11      1      1      1      1 1 1      1

P2=0xFFP2=0x7F

P2=0xFF;{
หนว่งเวลา delay(100);

delay(100);

void delay (long t)  

{for (t=t;t>0;t--);}

void delay (long t) ; 

}

เปิดไฟที ่P2.6 หนว่งเวลา

เปิดไฟที ่P2.5 หนว่งเวลา

เปิดไฟที ่P2.4 หนว่งเวลา

เปิดไฟที ่P2.3 หนว่งเวลา

P2=0xEF;    

P2=0xDF; delay(100);

delay(100);

P2=0xF7;    delay(100);1      0      1      1      1       1 1      1

P2=0xBF

1      1      0      1      1      1       1 1      1      1      1      0      1      1       1 1      

P2=0xDFP2=0xEF

1      1      1      1      0    1       1 1      

P2=0xF7

port 
P2

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.2 (ก) งานควบคมุการตดิ/ดบัของดวงไฟ 4 บติ/ 8 บติ
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g

d

b

c

f

e

pt.
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แสดงผลเจ็ดสว่นแบบบวกรว่ม

สว่นแสดงผลแบบบวกรว่ม

เริม่

เปิดไฟชิน้สว่น b,c

เปิดไฟชิน้สว่น a,b,c

end

ผงัความคดิ (flowchart)

1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
20

40
39
38
37
36
35
34
33
32
31
30
29
28
27
26
25
24
23
22
21

P0.0
P0.1
P0.2
P0.3
P0.4
P0.5
P0.6
P0.7

P2.7
P2.6
P2.5
P2.4
P2.3
P2.2
P2.1
P2.0

Vcc

EA
ALE
PSEN

P1.0
P1.1
P1.2
P1.3
P1.4
P1.5
P1.6
P1.7

P3.0
P3.1
P3.2
P3.3
P3.4
P3.5
P3.6
P3.7

RESET

XTAL1
XTAL2

GND.

สว่นแสดงผลใช ้port P2

#include<reg51.h>   

void main ()  

while(1)

{

P2=0xF8;    

}

สว่นแสดงผลพรอ้มใช ้

P2=0xF9;

1
1
1
1
1
0
0
1

1
1
1
1
1
1
1
1

P2=0xFFP2=0xF9

P2=0xFF;

{
หน่วงเวลา

หน่วงเวลา

delay(100);

delay(100);

void delay (long t);  

{for (t=t;t>0;t--);}

void delay (long t)  

}

สัง่ใหต้ดิสวา่งดว้ยลอจกิ ”0”

8x220

g

d

b

c

f

e

pt.
1
1
1
1
1
0
0
0

g

d

b

c

f

e

pt.
1
1
1
1
1
0
0
1

P2=0xF8

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.2 (ข)  งานควบคมุสว่นแสดงผล 7 สว่น (7-segment display)
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6.2 งานควบคมุไฟจราจร

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์



34

6.2 งานควบคมุไฟจราจร

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

34
6562213  ไมโครโพรเซสเซอร ์1 34
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6.3 งานเกีย่วกบัสวติชท์างเลอืกหลายทาง (conditions)

ตวัอยา่งทีใ่ช ้switch หลายทางเลอืก

36

สวติช ์4 ตวัเปิด/ปิดควบคมุการแสดงผล 7 สว่น ...0-9

วงจรสวติชใ์ช ้port 
P1.3 P1.2 P1.1 P1.0

ผงัความคดิ 
(flowchart)

วงจรสว่นแสดงผลใช้

port P2

X=P1;
สวติชพ์รอ้มกด

เริม่

X=?

แสดง 
“0”

0xFF

ดวงไฟพรอ้มใช ้

แสดง 
“1”

0xFE

แสดง 
“2”

0xFD

แสดง 
“3”

0xFC

แสดง 
“4”

0xFB

แสดง 
“5”

0xFA

แสดง 
“6”

0xF9

แสดง 
“7”

0xF8

แสดง 
“8”

0xF7

แสดง 
“9”

0xF6

แสดง 
“  ”

Default    

สัง่ใหต้ดิสวา่งดว้ยลอจกิ ”0”
1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12

13
14
15
16
17
18
19

20

40
39
38
37
36
35
34
33
32
31
30

29

28
27
26
25
24
23
22
21

P0.0
P0.1
P0.2
P0.3
P0.4
P0.5
P0.6
P0.7

P2.7
P2.6
P2.5
P2.4
P2.3
P2.2
P2.1
P2.0

Vcc

EA

ALE
PSEN

P1.0
P1.1
P1.2
P1.3
P1.4
P1.5
P1.6

P1.7

P3.0
P3.1
P3.2
P3.3
P3.4
P3.5
P3.6
P3.7

RESET

XTAL1
XTAL2

GND.

1    1    1   1    1   1    1   1  0xFF

pt.  g    f    e    d   c    b   a   Hex.
P2.7 P2.6 P2.5 P2.4 P2.3 P2.2P2.1 P2.0

g

d

b

c

f

e

pt.

a

8x220

1    1    0   0    0   0    0   0  0xC01    1    1   1    1   0    0   1  0xF91    0    1   1    0   0    0   0  0xB01    0    0   1    1   0    0   1  0x991    0    0   1    0   0    1   0  0x921    0    0   0    0   0    1   0  0x821    1    1   1    1   0    0   0  0xF81    0    0   0    0   0    0   0  0x801    0    0   1    0   0    0   0  0x901    0    1   0    0   1    0   0  0xA4
0xC0 0xF9 0xA4 0xB0 0x99 0x92 0x82 0xF8 0x80 0x90 0xFF

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์
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0xFF 0xFF0xFB 0x7F
0xFD

0xBF0xFE 0xDF

6562213  ไมโครโพรเซสเซอร ์1

6.3 (ก) งานเกีย่วกบัทางเลอืก ( if - condition)

ตวัอยา่งทีใ่ชเ้งือ่นไข (if) หลายทางเลอืก

38

สวติช ์3 ตวัเปิด/ปิด ควบคมุ ดวงไฟ 3 ดวง

วงจรสวติช์

ใช ้ port 
P1.2 P1.1 P1.0

ผงัความคดิ (flowchart) วงจรดวงไฟใช ้port P3.7 P3.6 P3.5

#include<reg51.h>   
void main ()  

Unsigned int xsw;

while(1)     

if(xsw==0xFB){P3=0x7F;}

{

{

}

}

P1=0xFF;P3=0xFF;xsw=P1;

รปูแบบโปรแกรม

สวติชพ์รอ้มกด

เริม่

กดสวติช์

sw2?

เปิดไฟแดง ปิดไฟ

end

true

false

ดวงไฟพรอ้มใช ้

กดสวติช์

sw1?

เปิดไฟเหลอืง

true

false กดสวติช์

sw0?

เปิดไฟเขยีว

true

false

else if(xsw==0xFD){P3=0xBF;}

else if(xsw==0xFE){P3=0xDF;}

else {P3=0xFF;}

If(statement is real ) { do P1 } else{do P2}

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์



0xFF 0xFF0xFB 0x7F
0xFD

0xBF0xFE 0xDF
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ตวัอยา่งทีใ่ชเ้งือ่นไข (if) หลายทางเลอืก

39

สวติช ์3 ตวัเปิด/ปิด ควบคมุ ดวงไฟ 3 ดวง

วงจรสวติชใ์ช ้port P1.2 P1.1 P1.0

ผงัความคดิ 
(flowchart)

วงจรดวงไฟใช ้port P3.7 P3.6 P3.5

#include<reg51.h>   
void main ()  

Unsigned int x;

while(1)     

if(x==0xFB){P3=0x7F;}

{

{

}

}

P1=0xFF;P2=0xFF;xsw=P1;

If(statement is real ) { do P1 } else{do P2}

รปูแบบโปรแกรม

สวติชพ์รอ้มกด

เริม่

กดสวติช์

sw2?

เปิดไฟแดง ปิดไฟ

end

true

false

ดวงไฟพรอ้มใช ้

กดสวติช์

sw1?

เปิดไฟเหลอืง

true

false
กดสวติช์

sw0?

เปิดไฟเขยีว

true

false

else if(x==0xFD){P3=0xBF;}

else if(x==0xFE){P3=0xDF;}

else {P3=0xFF;}

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.3 (ก) งานเกีย่วกบัทางเลอืก ( if - condition)
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0xFF 0xFF0xFB 0x7F
0xFD 0xBF0xFE 0xDF

6562213  ไมโครโพรเซสเซอร ์1

ตวัอยา่งทีใ่ช ้switch หลายทางเลอืก

41

สวติช ์3 ตวัเปิด/ปิด ควบคมุ ดวงไฟ 3 ดวง

วงจรสวติช์

ใช ้port P1.2
P1.1 P1.0

ผงัความคดิ (flowchart)

วงจรดวงไฟ
ใช ้port P3.7
P3.6 P3.5

#include<reg51.h>   

void main ()  

P1=0xFF; P3=0xFF;
while(1)     

switch(x)

{

{

}
}

X=P1;

สวติชพ์รอ้มกด

เริม่

X=?

เปิดไฟแดง ปิดไฟ

end

0xFB

ดวงไฟพรอ้มใช ้

เปิดไฟเหลอืง เปิดไฟเขยีว

Case 0xFB: {P3=0x7F;break;}

Case 0xFD: {P3=0xBF; break;}

Case 0xFE: {P3=0xDF; break;}

int x;

default: {P3=0xFF;}

0xFD 0xFE 0xFF

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.3 (ข) งานเกีย่วกบัทางเลอืก ( case - condition)
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สวติช ์4 ตวัเปิด/ปิดควบคมุการแสดงผล 7 สว่น ...0-9

วงจรสวติชใ์ช ้port 
P1.3 P1.2 P1.1 P1.0

ผงัความคดิ 
(flowchart)

วงจรสว่นแสดงผลใช้

port P3

X=P1;สวติชพ์รอ้มกด

เริม่

X=?

แสดง 
“0”

0xFF

ดวงไฟพรอ้มใช ้

#include<reg51.h>   

void main ()  

P1=0xFF; P3=0xFF;

switch(x)

{
while(1)     

{

}
}

Case 0xFF: {P3=0xC0;break;}

Case 0xFE: {P3=0xF9;break;}

Case 0xFD: {P3=0xA4;break;} 

int x;

Case 0xFC: {P3=0xB0;break;}

แสดง 
“1”

0xFE

แสดง 
“2”

0xFD

แสดง 
“4”

0xFC

แสดง 
“5”

0xFB

แสดง 
“6”

0xFA

แสดง 
“7”

0xF9

แสดง 
“8”

0xF8

แสดง 
“9”

0xF7

แสดง 
“0”

0xF6

x=P1

Case 0xFB: {P3=0x99;break;}

Case 0xFA: {P3=0x92;break;}

Case 0xF9: {P3=0x82;break;}

Case 0xF8: {P3=0xF8;break;}

Case 0xF7: {P3=0x80;break;}

default: {P3=0xFF;}

{

}

Case 0xF6: {P3=0x90;break;}

แสดง 
“  ”

default

#include<reg51.h>   

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.3 (ข) งานเกีย่วกบัทางเลอืก (case - condition)
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สวติช ์4 ตวัเปิด/ปิดควบคมุการแสดงผล 7 สว่น ......0-9

วงจรสวติชใ์ช ้port P1.3 P1.2 P1.1 P1.0 สว่นแสดงผลใช้ port P3

X=P1;

#include<reg51.h>   

void main ()  

P1=0xFF; P3=0xFF;

switch(x)

{
while(1)     
{

}
}

Case 0xFF: {P3=0xC0;break;}

Case 0xFE: {P3=0xF9;break;}

Case 0xFD: {P3=0xA4;break;} 

int x;

Case 0xFC: {P3=0xB0;break;}

x=P1

Case 0xFB: {P3=0x99;break;}

Case 0xFA: {P3=0x92;break;}

Case 0xF9: {P3=0x82;break;}

Case 0xF8: {P3=0xF8;break;}

Case 0xF7: {P3=0x80;break;}

default: {P3=0xFF;}

{

}
Case 0xF6: {P3=0x90;break;}

#include<reg51.h>   

P1=0xFF     P3=0xCOP1=0xFE     P3=0xF9P1=0xFD     P3=0xA4P1=0xFC     P3=0xBOP1=0xFB     P3=0x99P1=0xFA     P3=0x92P1=0xF9     P3=0x82P1=0xF8     P3=0xF8P1=0xF7     P3=0x8OP1=0xF6     P3=0x9O P3=0xFF

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.3 (ข) งานเกีย่วกบัทางเลอืก (case - condition)
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สวติช ์4 ตวัเปิด/ปิดควบคมุการแสดงผล 7 สว่น ......0-9

วงจรสวติชใ์ช ้port P1.7 P1.6 P1.5 P1.4 สว่นแสดงผลใช้ port P3

X=P1;

#include<reg51.h>   

void main ()  

P1=0xFF; P2=0xFF;

switch(x)

{
while(1)     
{

}
}

Case 0xFF: {P2=0xC0;break;}

Case 0xEF: {P2=0xF9;break;}

Case 0xDF: {P2=0xA4;break;} 

int x;

Case 0xCF: {P2=0xB0;break;}

x=P1

Case 0xBF: {P2=0x99;break;}

Case 0xAF: {P2=0x92;break;}

Case 0x9F {P2=0x82;break;}

Case 0x8F: {P2=0xF8;break;}

Case 0x7F: {P2=0x80;break;}

default: {P2=0xFF;}

{

}
Case 0x6F: {P2=0x90;break;}

#include<reg51.h>   

P1=0xFF     P2=0xCOP1=0xEF     P2=0xF9P1=0xDF     P2=0xA4P1=0xCF    P2=0xB0P1=0xBF     P2=0x99

g

d

b

c

f

e

pt.

1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
20

40
39
38
37
36
35
34
33
32
31
30
29
28
27
26
25
24
23
22
21

P0.0
P0.1
P0.2
P0.3
P0.4
P0.5
P0.6
P0.7

P2.7
P2.6
P2.5
P2.4
P2.3
P2.2
P2.1
P2.0

Vcc

EA
ALE
PSEN

P1.0
P1.1
P1.2
P1.3
P1.4
P1.5
P1.6
P1.7

P3.0
P3.1
P3.2
P3.3
P3.4
P3.5
P3.6
P3.7

RESET

XTAL1
XTAL2

GND.

g

d

b

c

f

e

pt.8x220

P2=0xFF

P1=0xFF

g

d

b

c

f

e

pt.

P2=0xC0

P1=0xEF

P2=0xF9

P1=0xDF

g

d

b

c

f

e

pt.

P1=0xCF

g

d

b

c

f

e

pt.

P2=0xA4

P1=0xBF

g

d

b

c

f

e

pt.

P2=0x99

P1=0xAF

g

d

b

c

f

e

pt.

P2=0x92

P1=0xAF     P2=0x92

P1=0x9F

P1=0x9F     P2=0x82

g

d

b

c

f

e

pt.

P1=0x8F

g

d

b

c

f

e

pt.

P2=0xF8

P1=0x8F     P2=0xF8

P2=0xB0P2=0x82P2=0x80

P1=0x7F

g

d

b

c

f

e

pt.

P1=0x7F     P2=0x80P1=0x6F     P2=0x90

P1=0x6F

P2=0x90

g

d

b

c

f

e

pt.

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.3 (ข) งานเกีย่วกบัทางเลอืก (case - condition)
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ตวัอยา่ง Keyphone Pad(4rows x 3columns)

ศกึษาสถานะการท างานของสวติช ์12 ตวั
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row A, column 1 

row B, column 1 

row C, column 1 

row D, column 1 

row A, column 2 

row B, column 2 

row C, column 2 

row D, column 2 

row A, column 3 

row B, column 3 

row C, column 3 

row D, column 3 

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.4  Matrix switch
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ตวัอยา่ง Keyphone Pad(4rows x 3columns)

ศกึษาสถานะการท างานของสวติช ์12 ตวั

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.4  Matrix switch
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P1.7 P1.6 P1.5 P1.4 P1.3 P1.2 P1.1 P1.0 P1

c1 c2 c3 X rA rB rC rD hex.

1 1 1 1 1 1 1 1 0xFF

0 1 1 1 1 1 1 1 0x7F

rA

rB

rC

rD

c1 c2 c3

0 1 1 1 0 1 1 1 0x77

0 1 1 1 1 0 1 1 0x7B

0 1 1 1 1 1 0 1 0x7D

0 1 1 1 1 1 1 0 0x7E

สถานะเร ิม่

คอลมัภท์ี่ 1

กดปุ่ ม ‘1’

กดปุ่ ม ‘4’

กดปุ่ ม ‘7’

กดปุ่ ม ‘*’

ตวัอยา่ง Keyphone Pad(4rows x 3columns)

ศกึษาสถานะการท างานของสวติช ์12 ตวั

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.4  Matrix switch
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#include<reg51.h>   

void main ()  

P1=0xFF; P2=0xFF;

switch(x)

{
while(1)     
{

}
}

Case 0x77: 

Case 0x7B:

Case 0x7D:  

int x;

P1=0x7F;  x=P1;

Case 0x7E: 

{

}

#include<reg51.h>   

ตวัอยา่ง Keyphone Pad(4rows x 3columns)

ศกึษาสถานะการท างานของสวติช ์12 ตวั

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.4  Matrix switch
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P1.7 P1.6 P1.5 P1.4 P1.3 P1.2 P1.1 P1.0 P1

c1 c2 c3 X rA rB rC rD hex.

1 1 1 1 1 1 1 1 0xFF

1 0 1 1 1 1 1 1 0xBF

rA

rB

rC

rD

c1 c2 c3

1 0 1 1 0 1 1 1 0xB7

1 0 1 1 1 0 1 1 0xBB

1 0 1 1 1 1 0 1 0xBD

1 0 1 1 1 1 1 0 0xBE

สถานะเร ิม่

คอลมัภท์ี่ 2

กดปุ่ ม ‘2’

กดปุ่ ม ‘5’

กดปุ่ ม ‘8’

กดปุ่ ม ‘0’

ตวัอยา่ง Keyphone Pad(4rows x 3columns)

ศกึษาสถานะการท างานของสวติช ์12 ตวั

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.4  Matrix switch
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#include<reg51.h>   

void main ()  

P1=0xFF; P2=0xFF;

switch(x)

{
while(1)     
{

}
}

Case 0xB7: 

Case 0xBB:

Case 0xBD:  

int x;

P1=0xBF;  x=P1;

Case 0xBE: 

{

}

#include<reg51.h>   

ตวัอยา่ง Keyphone Pad(4rows x 3columns)

ศกึษาสถานะการท างานของสวติช ์12 ตวั

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.4  Matrix switch
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P1.7 P1.6 P1.5 P1.4 P1.3 P1.2 P1.1 P1.0 P1

c1 c2 c3 X rA rB rC rD hex.

1 1 1 1 1 1 1 1 0xFF

1 1 0 1 1 1 1 1 0xDF

rA

rB

rC

rD

c1 c2 c3

1 1 0 1 0 1 1 1 0xD7

1 1 0 1 1 0 1 1 0xDB

1 1 0 1 1 1 0 1 0xDD

1 1 0 1 1 1 1 0 0xDE

สถานะเร ิม่

คอลมัภท์ี่ 3

กดปุ่ ม ‘3’

กดปุ่ ม ‘6’

กดปุ่ ม ‘9’

กดปุ่ ม ‘#’

ตวัอยา่ง Keyphone Pad(4rows x 3columns)

ศกึษาสถานะการท างานของสวติช ์12 ตวั

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.4  Matrix switch
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#include<reg51.h>   

void main ()  

P1=0xFF; P2=0xFF;

switch(x)

{
while(1)     
{

}
}

Case 0xD7: 

Case 0xDB:

Case 0xDD:  

int x;

P1=0xDF;  x=P1;

Case 0xDE: 

{

}

#include<reg51.h>   

ตวัอยา่ง Keyphone Pad(4rows x 3columns)

ศกึษาสถานะการท างานของสวติช ์12 ตวั

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.4  Matrix switch
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P1.7 P1.6 P1.5 P1.4 P1.3 P1.2 P1.1 P1.0 P1

c1 c2 c3 X rA rB rC rD hex.

1 1 1 1 1 1 1 1 0xFF

0 1 1 1 1 1 1 1 0x7F

0 1 1 1 0 1 1 1 0x77

0 1 1 1 1 0 1 1 0x7B

0 1 1 1 1 1 0 1 0x7D

0 1 1 1 1 1 1 0 0x7E

สถานะเร ิม่

คอลมัภท์ี่ 1

กดปุ่ ม ‘1’

กดปุ่ ม ‘4’

กดปุ่ ม ‘7’

กดปุ่ ม ‘*’

P1.7 P1.6 P1.5 P1.4 P1.3 P1.2 P1.1 P1.0 P1

c1 c2 c3 X rA rB rC rD hex.

1 1 1 1 1 1 1 1 0xFF

1 0 1 1 1 1 1 1 0xBF

1 0 1 1 0 1 1 1 0xB7

1 0 1 1 1 0 1 1 0xBB

1 0 1 1 1 1 0 1 0xBD

1 0 1 1 1 1 1 0 0xBE

สถานะเร ิม่

คอลมัภท์ี่ 2

กดปุ่ ม ‘2’

กดปุ่ ม ‘5’

กดปุ่ ม ‘8’

กดปุ่ ม ‘0’

P1.7 P1.6 P1.5 P1.4 P1.3 P1.2 P1.1 P1.0 P1

c1 c2 c3 X rA rB rC rD hex.

1 1 1 1 1 1 1 1 0xFF

1 1 0 1 1 1 1 1 0xDF

1 1 0 1 0 1 1 1 0xD7

1 1 0 1 1 0 1 1 0xDB

1 1 0 1 1 1 0 1 0xDD

1 1 0 1 1 1 1 0 0xDE

คอลมัภท์ี่ 3

กดปุ่ ม ‘3’

กดปุ่ ม ‘6’

กดปุ่ ม ‘9’

กดปุ่ ม ‘#’

สถานะเร ิม่
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#include<reg51.h>
int x;   
void main () 
{P1=0xFF;P2=0xFF;P3=0x00;
while(1)  
{P1=0x7F;x=P1;
switch(x)
{case 0x77: {P3=P1;break;}  
case 0x7B: {P3=P1;break;} 
case 0x7D: {P3=P1;break;}  
case 0x7E: {P3=P1;break;}  
}
P1=0xBF;x=P1;
switch(x)
{case 0xB7: {P3=P1;break;}  
case 0xBB: {P3=P1;break;} 
case 0xBD: {P3=P1;break;}  
case 0xBE: {P3=P1;break;} 
}

P1=0xDF;x=P1;
switch(x)
{case 0xD7: {P3=P1;break;}  
case 0xDB: {P3=P1;break;} 
case 0xDD: {P3=P1;break;}  
case 0xDE: {P3=P1;break;}  
}
P1=0xEF;x=P1;

switch(x)
{case 0xE7: {P3=P1;break;}  
case 0xEB: {P3=P1;break;} 
case 0xED: {P3=P1;break;}  
case 0xEE: {P3=P1;break;}  
}

}
} 



#include<reg51.h>
int x;   
void main () 
{P1=0xFF;P2=0xFF;P3=0x00;
while(1)  
{P1=0x7F;x=P1;
switch(x)
{case 0x77: {P3=P1;P2=0xF8;break;}  
case 0x7B: {P3=P1;P2=0x99;break;} 
case 0x7D: {P3=P1;P2=0xF9;break;}  
case 0x7E: {P3=P1;P2=0xDC;break;}  
}
P1=0xBF;x=P1;
switch(x)
{case 0xB7: {P3=P1;P2=0x80;break;}  
case 0xBB: {P3=P1;P2=0x92;break;} 
case 0xBD: {P3=P1;P2=0xA4;break;}  
case 0xBE: {P3=P1;P2=0xC0;break;} 
}

P1=0xDF;x=P1;
switch(x)
{case 0xD7: {P3=P1;P2=0x90;break;}  
case 0xDB: {P3=P1;P2=0x82;break;} 
case 0xDD: {P3=P1;P2=0xB0;break;}  
case 0xDE: {P3=P1;P2=0xBE;break;}  
}
P1=0xEF;x=P1;

switch(x)
{case 0xE7: {P3=P1;P2=0xB6;break;}  
case 0xEB: {P3=P1;P2=0x89;break;} 
case 0xED: {P3=P1;P2=0xBF;break;}  
case 0xEE: {P3=P1;P2=0xE3;break;}  
}

}
} 
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#include<reg51.h>   

void main ()  

P1=0xFF; P2=0xFF; P3=0x00;

switch(x)

{
while(1)     
{

}
}

Case 0x77: 

Case 0x7B:

Case 0x7D:  

int x;

P1=0x7F;  x=P1;

Case 0x7E: 

{

}

#include<reg51.h>   

{P2=0xF9;break;}

{P2=0x99;break;}

{P2=0xF8;break;} 

{P2=0x88;break;}

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.5 Matrix switch vs (8-LEDs & 7-segment display)



3.8 ชดุค าสัง่เกีย่วกบัอนิพตุ(intputs)

ตวัอยา่ง Keyphone Pad(4rows x 3columns)
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#include<reg51.h>   

void main ()  

P1=0xFF; P2=0xFF;

switch(x)

{
while(1)     
{

}
}

Case 0x77: 

Case 0x7B:

Case 0x7D:  

int x;

P1=0x7F;  x=P1;

Case 0x7E: 

{

}

#include<reg51.h>   

{P2=0xC0;break;}

{P2=0xF9;break;}

{P2=0xA4;break;} 

{P2=0x99;break;}

ศกึษาสถานะการท างานของสวติช ์12 ตวั

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์
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3.8 ชดุค าสัง่เกีย่วกบัอนิพตุ(intputs)

ตวัอยา่ง Keyphone Pad(4rows x 3columns)

ศกึษาสถานะการท างานของสวติช ์12 ตวั

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์
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เมือ่ตอ่เชือ่มกบัอปุกรณ์ภายนอก ระหวา่งการท างาน

กระบวนการ

จงึตอ้งเสยีเวลาไป ทกุรอบ(Polling method)
มรีะบบตรวจสอบอปุกรณ์อนิพตุหลายตวั ตลอดเวลา

เพือ่ลดการสยีเวลา ใน MCS-51 จัดใหม้ขีา int (P3.2, P3.3) 

ไมโครคอนโทรลเลอร ์: MCS-51

หากมกีารขดัจังหวะ เชน่ กดสวติชท์ีข่า int.0
ระบบจะพักงานในโปรแกรมหลกั และ กระโดด

Void ext_int0()  interrupt 0 //การขดัจังหวะ 0 

ขณะทีร่ะบบท างานในโปรแกรมหลกั

ไปท างานในโปรแกรมตอบสนองการขดัจังหวะ 
(Interrupt Service Routine)

นยิาม   การขดัจงัหวะ (Interupt)

ใหอ้ปุกรณ์อนิพตุใชต้ดิตอ่โดยตรง เมือ่มกีารขดัจังหวะ (interrupt)

Void ext_int1()  interrupt 2 //การขดัจังหวะ 1 

P3.2 ….int.0 
P3.3 ….int.1

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.6 (ก) ตวัอยา่งโปรแกรมเกีย่วกบัการขดัจงัหวะ(Interrupt: int.0)
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void main ()  

{
while(1)

{

#include<reg51.h>   

Void delay(int t);

Void delay(int t)
for t=t;  t>0; t--;      

64

{

{

d0=0;

การอนิเทอรรั์พท์
int0 พรอ้มใช ้

แสดงผลตรง
ตวัชีต้ าแหน่ง

สว่นแสดงผล
หลกัขวาพรอ้มใช ้

Char hex2seg[]={0xC0,0xF9,0xA4,0xB0,0x99,0x82,0xF8,0x80};

delay(100); P2=hex2seg[   ];      x

}

IT0=1;  EX0=1;   EA=1;//รปูแบบการขดัจังหวะ

Void ext_int0()  interrupt 0 //รปูแบบการขดัจังหวะ

x++;  if(x>9)  {x=0};      }

Sbit d0=P3^0; //หลกัแสดงผลขวาสดุ

int x;   //ตวัชีต้ าแหน่งในตวัแปรชดุ hex2seg[]

Void ext_int0(); //การขดัจังหวะโดยสวติชทีข่า P3.1

เริม่

กดสวติช์

interrupt?

เพิม่คา่ตวัชีต้ าแหน่ง(x)
ถา้ x=9 ใหป้รับเป็น x=0

}}

X=0, 0xC0

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

yes
no

6.6 (ก) ตวัอยา่งโปรแกรมเกีย่วกบัการขดัจงัหวะ(Interrupt: int.0)
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void main ()  

IT0=1;  EX0=1;   EA=1; {
while(1)     
{ }

int x;

P2=hex2seg[   ];     

#include<reg51.h>   

Char hex2seg[]={0xC0,0xF9,0xA4,0xB0,0x99,0x82,0xF8,0x80};

Sbit d0=P3^0;

Void ext_int0();

Void delay(int t);

Void delay(int t)

for t=t;  t>0; t--;      

65

Void ext_int0()  interrupt 0
x++;  if(x>9)  {x=0};      

}

{ }

{ }

delay(100); xd0=0;       

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.6 (ก) ตวัอยา่งโปรแกรมเกีย่วกบัการขดัจงัหวะ(Interrupt: int.0)
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#include<reg51.h>   

void main ()  

IT0=1;  EX0=1;   EA=1; {
while(1)     
{ }

int x;

P2=hex2seg[   ];      

#include<reg51.h>   
Char hex2seg[]={0xC0,0xF9,0xA4,0xB0,0x99,0x82,0xF8,0x80};

Sbit d0=P3^0;

Void ext_int0();

Void delay(int t);

Void delay(int t)

for t=t;  t>0; t--;      

Void ext_int0()  interrupt 0

x++;  if(x>9)  {x=0};      

}

{ }

{ }

delay(100); xd0=0;       

X=0, 0xC0

X=1, 0xF9

X=2, 0xA4

X=3, 0xB0

X=4, 0x99

X=5, 0x82

X=6, 0xF8

X=7, 0x80

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.6 (ก) ตวัอยา่งโปรแกรมเกีย่วกบัการขดัจงัหวะ(Interrupt: int.0)
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void main ()  

{
while(1)     
{

#include<reg51.h>   

Void delay(int t);

Void delay(int t)

for t=t;  t>0; t--;      
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{

{

d0=0;       

การอนิเทอรรั์พท์
int0 พรอ้มใช ้

แสดงผลตรง
ตวัชีต้ าแหน่ง

สว่นแสดงผล
หลกัขวาพรอ้มใช ้

Char hex2seg[]={0xC0,0xF9,0xA4,0xB0,0x99,0x82,0xF8,0x80};

delay(100); }}P2=hex2seg[   ];      x

}

IT0=1;  EX0=1;   EA=1;//รปูแบบการขดัจงัหวะ

Void ext_int0()  interrupt 0 //รปูแบบการขดัจงัหวะ
x++;  if(x>9)  {x=0}      }

Sbit d0=P3^0; //หลกัแสดงผลขวาสดุ

int x;                //ตวัชีต้ าแหนง่ในตวัแปรชุด hex2seg[]

Void ext_int0(); //การขดัจงัหวะโดยสวติชทีข่า P3.1

เริม่

กดสวติช์

interrupt?

เพิม่คา่ตวัชีต้ าแหน่ง(x)
ถา้ x=9 ใหป้รับเป็น x=0

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.6 (ก) ตวัอยา่งโปรแกรมเกีย่วกบัการขดัจงัหวะ(Interrupt: int.0)



6562213  ไมโครโพรเซสเซอร ์1 68

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.6 ตวัอยา่งโปรแกรมเกีย่วกบัการขดัจงัหวะ (Interrupt)
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สว่นแสดงผล
หลกัขวาพรอ้มใช ้

เริม่

กดสวติช์

interrupt?

กรณีเพิม่คา่ตวัชี(้x)
ถา้ x>9 ใหป้รับเป็น x=0
กรณีลดคา่ตวัชี(้x)
ถา้ x<0 ใหป้รับเป็น x=9

การอนิเทอรรั์พท์
int0 พรอ้มใช ้int1

แสดงผลตรง
ตวัชีต้ าแหน่ง

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.6 (ข) ตวัอยา่งโปรแกรมเกีย่วกบัการขดัจงัหวะ(Interrupt: int.0 & int.1)
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สว่นแสดงผล
หลกัขวาพรอ้มใช ้

Char hex2seg[]={0xC0,0xF9,0xA4,0xB0,0x99,0x82,0xF8,0x80};

delay(100);P2=hex2seg[   ];      x

}

IT0=1;  EX0=1;            //รปูแบบการขดัจังหวะ

x++;  if(x>9)  {x=0} }

Sbit d0=P3^0;   //หลักแสดงผลขวาสดุ
int x;  //ตวัชีต้ าแหน่งในตวัแปรชดุ hex2seg[]

Void ext_int0();  //การขดัจังหวะโดยสวติชทีข่า P3.1

เริม่

กดสวติช์

interrupt?

กรณีเพิม่คา่ตวัชี(้x)
ถา้ x>9 ใหป้รับเป็น x=0
กรณีลดคา่ตวัชี(้x)
ถา้ x<0 ใหป้รับเป็น x=9

void main ()  
Void delay(int t);

#include<reg51.h>   

while(1)     
d0=0;       

Void delay(int t)
for t=t;  t>0; t--; 

Void ext_int0()  interrupt 0 //การขดัจังหวะ 0 

การอนิเทอรรั์พท์
int0 พรอ้มใช ้

{

{

{

{

}

IT1=1;  EX1=1;   EA=1;//รปูแบบการขดัจังหวะ

}

Void ext_int1()  interrupt 2 //การขดัจังหวะ 1 
x--;  if(x<0)  {x=9}      }{

Void ext_int1(); int1

แสดงผลตรง
ตวัชีต้ าแหน่ง

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์ 6.6 Interupt Routine
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เมือ่จบบทเรยีนนี.้.. นกัศกึษาควรมสีมรรถนะดงันี้

6.2 เขา้ใจและ
สามารถพฒันางาน
ควบคมุการ
ตดิ-ดบัของดวงไฟ/
ไฟวิง่/ไฟจราจร/
สว่นแสดงผล7สว่น

6.3 เขา้ใจและสามารถ
พฒันางานเกีย่วกบั

ทางเลอืก (condition)ดว้ย
ค าส ัง่ case/ if condition

6.5 เขา้ใจหลกัการและ
สามารถพฒันางานทีม่ ี

Matrix switch
เป็นอปุกรณ์อนิพตุ
และมี 8-LEDs & 7-
segment display
เป็นอปุกรณ์เอาตพ์ตุ

6.4 เขา้ใจหลกัการและ
สามารถพฒันางานทีม่ ี

Matrix switch
(3x4)/ (4x4)
เป็นอปุกรณ์อนิพตุ

6.1 เขา้ใจและ
สามารถพฒันา
งานควบคมุ
ดซีมีอเตอร์
หลายรปูแบบ

บทที ่6 การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร ์

6.6 เขา้ใจหลกัการ
และสามารถพฒันา
งานทีเ่กีย่วกบั
การขดัจงัหวะ
(Interrupt)
จากภายนอกชปิ
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