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บทที่  2 

คําสั่ง และรูปแบบการใชงาน   PIC BASIC PRO COMPILER 
 

 

2.1   Comment   ใชสําหรับอธิบายขั้นตอนการทํางานของโปรแกรมในแตละบรรทัดคําสั่ง       
ใชเครื่องหมาย ฝนทอง (Quotation mark)  ‘           เชน  HIGH PORTB.0  ‘Turn ON LED 
                              LOW PORTB.0  ‘Turn OFF LED 
 
2.2  Line Label     ใชสําหรับกําหนดขอความ   เพื่อใชอางอิงตําแหนงของคําสั่งที่จะยอนกลับไปทํางานซ้ํา  
เนื่องจาก PIC BASIC เปนรูปแบบที่ไมมีบรรทัดคําสั่งที่เปนตัวเลข  ขอความที่กําหนดเปน Label ตองมี
เครื่องหมาย Colon ( : ) ตอทายดวยเสมอ   
เชน LOOP : INPUT  S1 
  IF  S1 = 1  THEN   LOOP 
 
2.3   Variables เปนที่สําหรับเก็บขอมูลช่ัวคราว โดยจะตองกําหนดขนาด (Size) ซึ่งอาจเปน bits, bytes หรือ 
Words    PIC Basic Pro มองตัวแปรเปนรีจิสเตอรที่ อาน / เขียนได   มีรูปแบบดังนี้ 
 

Label VAR Size {.Modifier}  
 เชน SW1 VAR bit   (ตัวแปรขนาด bit จะมีคาระหวาง 0  กับ 1 เทานั้น) 
  L1 VAR byte      (ตัวแปรขนาด byte จะมีคาระหวาง 0  -  255) 
  W0 VAR word    (ตัวแปรขนาด word จะมีคาระหวาง 0  - 65535) 
 

หมายเหตุ :  .Modifier นั้น เปน Option เพิ่มเติม สําหรับบอกวา Variable ตัวนั้น สรางมาไดอยางไร 
 
2.4   Variable     ที่กําหนดใหใชกับ BASIC Stamps  สามารถนํามาใชกับ PICBASIC ได 
              โดยจะตองใสคําสั่งดังตอไปนี้ไวบนหัวโปรแกรมกอนนําตัวแปรไปใช  คือ 
  Include “bs1 defs.bas” หรือ Include “bs2 defs.bas” 
จากการที่กําหนดนิยามไวที่หัวของโปรแกรมตามขางบนนี้  ทําใหเราได Variable ดังตอไปน้ีโดยอัตโนมัติ คือ   
                    ถากําหนด  Include “bs1defs.bas”  เราจะได VAR   ดังนี้คือ  B0 ~ B13, และ W0 ~ W6 

     ถากําหนด  Include “bs1defs.bas”  เราจะได VAR   ดังนี้คือ  B0 ~ B25, และ W0 ~ W12 
 
2.5   Aliases        เปนช่ืออื่น ๆ ที่กําหนดมาแทนชื่อ ตัวแปร ที่เรากําหนดตามขอ 3 และขอ 4 อีกขอ เชน 
 fido VAR dog 
 b0 VAR w0.byte0   ‘b0 เปน byte แรกของตัวแปร W0 
 b1 VAR w0.byte1  ‘b1 เปน byte ที่ 2 ของตัวแปร W0 
 flea VAR dog.0  ‘flea เปน bit0 ของตัวแปร dog 
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2.6  Arrays Variables        สามารถกําหนดชื่อตัวแปรหลายตัวในชื่อเดียวกันได มีรูปแบบคือ 
 Label VAR Size [No. of elements] 
 
 เชน Shark VAR byte [10] 
  Fish VAR bit [8] 
 

หมายเหตุ  จํานวน Element สูงสุด มีไดดังนี้ 
 

Size No. of elements 
Bit 

Byte 
word 

256 
96 * 
48 * 

 

 * จํานวน element ของ byte และ word ขึ้นตรงตอขนาด Register Bank ขอ MCU 
 
2.7  Constants      เปนช่ือที่กําหนดขึ้นแทนคาคงที่ ซึ่งคลายกับกําหนดตัวแปร มีรูปแบบคือ 
 Label CON Constant expression 
 

เชน Mice CON 3 
  Traps CON mice * 1000 
2.8  Numeric Constants      PBP ไดกําหนดการใชงานของตัวเลขไดทั้ง 3 แบบดวยกันคือตัวเลข 
ฐาน 10 ฐาน 2 และฐาน 16 ดวยรูปแบบตัวอักขระกํากับดังนี้คือ 
 8.1  ฐาน 10 ไมตองกําหนดอักขระนําหนา  เชน 
  100 คือ  100  ฐานสิบ 
  %100 คือ  คาเลข 100  ฐานสอง   
  $100 คือ  คาเลข  100 ฐานสิบหก 
 สวนคา ASCII value นั้น กําหนดดังนี้ 
  “A” ‘ASCII value for dec.65 
  “d” ‘ASCII value for dec.100 
 
2.9   String Constants ใหใชเคร่ืองหมายกําหนดเชนเดียวกับ ASCII value เชน 
  Lcdout  “Hello” 
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2.10  การกําหนดคา PORT  และ  Register ตาง ๆ 
 
        มีรูปแบบกําหนดดังตอไปนี้คือ 
 PORTA   =    %01010101                 ‘สงขอมูลออกที่ PORTA ตามคาที่กําหนด 
 VAR1      =    PORTB & $0F               ‘ทํา Logic AND คาที่ PORTB ดวยคา $0F แลวกําหนดเปน 

                  คา VAR1 
2.11   การกําหนดคา I/O Pins ของ MCU 

 
 มีรูปแบบกําหนดดังตอไปนี้คือ 
 PORTB.1    =  1 ‘กําหนดใหขา 1 ของ PORTB มีคาเปน 1 
LED VAR PORTA.0 ‘กําหนด ขา 0 ของ PORTA มีช่ือเปน LED 
 HIGH LED  ‘กําหนด LED (PortA.0) เปน Logic high 
 

สําหรับการกําหนด Pin ที่จะใหเขากันไดกับคําสั่ง Pin ของ BASIC Stamp MCU ที่ไดอางอิงถึง Pin 0 ~ 15 
สามารถกําหนดไดตาม PORT ของ MCU แบบตาง ๆ ไดตามตารางดังตอไปนี้ 
 

 BASIC STAMP PIN 
      PIC MCU 0 - 7 8 - 15 
         8 Pin 
       18 Pin 
       28 Pin (ยกเวน 14C000) 
       28 Pin (เฉพาะ 14C000) 
       40 Pin 

GPIO * 
PORTB 
PORTB 
PORTC 
PORTB 

GPIO * 
   PORTA * 

PORTC 
PORTD 
PORTC 

 
 
 
 
 
 
 
 

* เปน Port ที่มีขาไมถึง 8 ขา 
 
2.12  การกําหนดใหขาพอรท ของ MCU เปน OUTPUT หรือ INPUT 
 สามารถกําหนดไดโดยการกําหนด Tri-state Register (TRIS) ของ Port เชนเดียวกับการใชภาษา 
Assembly โดยกําหนดคารีจิสเตอรที่ควบคุมทิศทางขา I/O  คือ  TRIS  ถาบิทใดมีคาเปน 0 จะทําใหขา I/O นั้น 
เปน OUTPUT      ถามีคาเปน 1 จะทําให I/O ขานั้น เปน INPUT 
 

เชน TRISA = %00000000 ‘กําหนดให PortA เปน Output ทุกขา 
  TRISB = %11110000 ‘กําหนดให 4 บิทบนของ PortB เปน INPUT  

  สวน 4 บิทลางเปน OUTPUT 
 TRISA.0 = 0  ‘กําหนด Pin0 ของ PortA เปน Output 
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2.13  การเขียนคําสั่งหลายบรรทัด (Multi-Statement Lines) 
 สามารถกําหนดได 2 แบบดังนี้คือ 
  W2 = W0 
  W0 = L1 
  W1 = W2 
 หรือ เขียนไดอีกแบบดังนี้คือ 
  W2 = W0 : W0 = L1 : W1 = W2 

(การเขียนวิธีที่ 2 นี้ สามารถลดขนาดไฟลของ Code ได ) 
 

2.14   การกําหนดบรรทัดคําสั่งตอเนื่อง (Line-extension) 
 PIC BASIC  ไดกําหนดจํานวนตัวอักขระในการเขียนคําสั่งในแตละบรรทัดไวไมเกิน 250 ตัว  แตถาใน
บรรทัดคําสั่งเดียวกันนั้น เราตองการแบงออกเปน 2 บรรทัด โดยบรรทัดทั้ง 2 ยังคงตองตอเนื่องกัน  สามารถใช
เครื่องหมาย ( _ ) ใสไวทายบรรทัดแรก  ก็จะทําให 2 บรรทัดตอเนื่องเปนบรรทัดเดียวกัน เชน 
 BRANCH B0, [Label1, Label 2, Label 3,…] , _ 
 Label 4,  Labels] 
 
 2.15   INCLUDE ใชสําหรับรวมโปรแกรม.bas   เขาไปทํางานเปนโปรแกรมเดียวกัน 
 เชน INCLUDE “modedefs.bas” ใหดูเพิ่มเติมใน บรรณานุกรมอางอิง 
2.16    DEFINE    ใชกําหนดคาพารามิเตอรของฮารดแวร หรือ ซอฟทแวรใหมีคาและการทํางานที่  
                            แตกตางไปจากที่โปรแกรมไดกําหนดเปนเบื้องตนไว 
 เชน DEFINE  QSC 4  ‘กําหนด OSC. Speed 4 MHz 
  DEFINE  ADC_BITS 8 ‘กําหนดจํานวน Bit การแปลง A/D เปนขนาด 8 bit 

 * การใชคําสั่ง DEFINE   ตองเปนตัวอักษรตัวพิพมใหญ (Capital letter)   
                  ใหดูเพิ่มเติมใน  บรรณานุกรมอางอิง 

2.17    Math Operators 
 

+   บวก 
-    ลบ 
*   คูณ 

**  คูณ 16 บิท (บน) 
*/  คูณ 16 บิท (ลาง) 

/  หาร 
//  หารคิดเศษ (Modulus) 

<<  Shift Left 
>>  Shift Right 

MIN  minimum Val. 
NCD  Encode 
DCD  Decode 

REV  Reverse bits 
SIN  Sine 

SQR  Square root 
&  AND 

|  OR 
^  Ex. OR 
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ABS  Absolute Value 

COS  Cosine 
DIG  กําหนดคาหลักตัวเลข 

MAX  maximum Val. 

~  NOT 
&/  NOT AND 

|/  NOT  OR 
^/  NOT Ex.OR 

 
2.18  การคูณ (Multiplication)  PIC BASIC ไดกําหนดการคูณไวสองลักษณะคือ คูณ 16 bit และ 

                           คูณ 32 บิท   
 เชน W1 = W0 * 1000  ‘คูณคาใน W0 กับ 1000  และเก็บผลลัพธเขาไวใน W1 
  W2 = W0**1000  ‘คูณคาใน W0 กับ 1000 และเก็บ high order 16 bits ไวใน W2 
 

2.19.  การหาร (Division) 
 เชน W1 = W0/1000 ‘หารคา W0 โดย 1000 และเก็บผลลัพธไวใน W1 
  W2 = W0//1000 ‘หารคา W0  โดย 1000 และเก็บเศษไวใน W2 
 
2.20  การเลื่อนบิทขอมูล ( Bit shifting) ใชเครื่องหมาย <<  และ >>  สําหรับเลื่อน bit ขอมูลไป 
       ทางซายและขวา ตามลําดับ  คาที่ใชเลื่อนมีคาระหวาง 0 - 15 
 เชน B0  = B0 << 3 ‘Shift B0 ไปซาย 3 ตําแหนง 
  W1 = W0 >>1 ‘Shift W0 ไปขวา 1 ตําแหนง และนําผลลัพธไปเก็บไวใน W1 
 

2.21  DCD   สําหรับหาคา decode คา bit number (0-15)  เปนคา binary number  8 bit 
    เชน B0 = DCD 2 ‘กําหนด B0 = %00000100 

 
2.22   DIG   สําหรับกําหนดคาจากจํานวนหลักของเลขฐาน 10 (คาที่กําหนด 0-4 คิดจากขวามือสุด) 

   เชน B0 = 123      ‘Set B0 to 123 
  B1 = B0 DIG 1 ‘กําหนด B1 มีคา 2  (หลักที่ 2 จากทางขวามือสุด) 
 

2.23   MAX  และ  MIN    กําหนดคาพิกัดสูงสุดและต่ําสุด 
B1 = B0   MAX 100 ‘คา B1 ระหวาง 100 และ 255 

 B1 = B0   MIN   100 ‘คา B1 ระหวาง B0 กับไมเกิน 100 
 

2.24  NCD  เปลี่ยนคา bit ของ Binary number มาเปนคาจํานวนของ Decimal (bit number คา 0-16) 
เชน B0 = NCD % 01001000 ‘Set B0  มีคา 7 

 
2.25  REV  กลับคาบิทของเลข Binary  จํานวน bit (0-16) นับจากขวาสุด หรือ LSB 

เชน B0 = %10101100   REV 4 ‘Set B0 เปน 10100011 
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  2. 26   Trigonometric SINE, COS 

เชน B1 = COS B0      หาคา Cosine  ของ B0 แลวเก็บคาไวที่ B1 
  B2 = SIN B0        หาคา Sine  ของ B0 แลวเก็บคาไวที่ B2 
 

   2.27   Square root, Absolute    
B0 = SQR  W1     สําหรับหาคายกกําลังของตัวแปร W1  แลวเก็บคาไวที่ B0 
B1 = ABS  B0      สําหรับปรับ B0 ใหเปนคาบวกแลวเก็บคาไวที่ B1 

 

2.28  Bitwise Operators  การกระทําเกี่ยวกับบิท  ซึ่งสามารถเลือกกระทําแยกบิท หรือ Set แตละบิท 
เชน B0 = B0 & % 00000001 ‘แยกบิท 0 ของตัวแปร B0 ออกมาใชงาน 

  B0 = B0  |  % 00000001 ‘Set bit0 ของตัวแปร B0 
  B0 = B0  ^ % 00000001 ‘กลับลอจิก bit0 ของตัวแปร B0 
 
2.29  Comparison Operators  เปนเครื่องหมายเปรียบเทียบปริมาณระหวาง expression หนึ่ง กับอีก Expression 

หนึ่ง  ไดแก 
 

Operator Description 
=   หรือ   = = 

< >    หรือ    ! = 
< 
> 

< = 
> = 

เทากัน 
ไมเทากัน 
นอยกวา 
มากกวา 

นอยกวาหรือเทากับ 
มากกวาหรือเทากับ 

 เชน  IF  i > 10  THEN  loop 
 
2.30  Logical Operators  เปน Operator กระทําทางดาน Logic  โดยเปรียบเทียบวาเปนจริงหรือเท็จ  ไดแก 
 

Operator Description 
AND หรือ 82 

OR หรือ || 
XOR หรือ ^^ 

ANDNOT 
ORNOT 

XORNOT 

Logic AND 
              Logic OR 

Logic XOR 
   Logic NAND 

Logic NOR 
  Logic NXOR 

เชน IF (A  = =  big) AND (B  >  mean) THEN run 
 

 



 17
2.31  คําสั่งในภาษา PIC BASIC PRO  (PIC BASIC  Statements) 

2.31.1    @    เปนคําสั่งสําหรับแทรกบรรทัดที่เปน Assembly Code 
 

@ Assembly Statement รูปแบบ 
 
 
ตัวอยาง (1) i Var byte    ‘กําหนดตัวแปร 

   rollme VAR byte    ‘กําหนดตัวแปร 
   FOR i = 1 To 4         ‘ให  I มีคา  ต้ังแต 1  ถึง  4 
   @   rlf    rollme, 1          ‘ใหเลื่อนคาในตัวแปร rollme  ไปทางขวา 1 บิท 
   NEXT   I 
  (2) @ Include “fp.asm” 

 
2.31.2  คําสั่ง    ADCIN   เปนคําสั่งสําหรับคาสัญญาณอนาล็อก สําหรับ MCU บางเบอร เชน  

PIC 16F874/877  เปนตน 
 
 รูปแบบ ADCIN channel, Var 
 

*ขอควรจํา      กอนใชคําสั่ง ADCIN ตองกําหนด PORT ที่จะรับคาอนาล็อกใหมีสถานะ 
        เปน INPUT กอน โดยกําหนดที่ register TRIS    และตองกําหนด PORT ที่จะรับคา 
        ใหสามารถรับสัญญาณอนาล็อก   โดยกําหนดที่ Register   ADCON1   กอน 
         คําสั่งนี้สามารถแปลงคา A / D  ไดทั้ง  8  บิทและ  10  บิท  รายละเอียดอธิบายในใบงานทดลอง 
        เรือง A / D 

 
ตัวอยาง                    TRISA       =  255  ‘กําหนด PortA = input 
    ADCON1     =   0     ‘PortA  เปนอนาล็อก  (ดูใน Data sheet ของ MCU) 
     ADCIN 0, B0                         ‘อานอนาล็อกชอง 0 เขาตัวแปร B0 
 
คาที่โปรแกรมกําหนดไวเปน Default แลวคือ 
 DEFINE   ADC_BIT 8  ‘กําหนดจํานวน BIT ใชงาน 8 บิท 
 DEFINE   ADC_SAMPLEUS 50 ‘Sampling rate = 50MS 
 

2.31.3  คําสั่ง    ASM   ..    ENDASM 
เปนคําสั่งสําหรับแทรกชุดคําสั่งภาษา Assembly  มากกวา 1 บรรทัด  

 



 18
 รูปแบบ  ASM 

  ภาษา Assembly 
 
          ENDASM 

ตัวอยาง  ASM 
    bsf      PORTA,0 
    bcf      PORTB,0 
   ENDASM 
 
 

2.31.4 คําสั่ง     BRANCH 
เปนคําสั่งสําหรับใชกระโดดไปทํางานตามตําแหนง  ตามคาตัวแปรที่เปน INDEX 
 

  

 รูปแบบ BRANCH     INDEX, [Label1, Label2, …] 
 
 ตัวอยาง     BRANCH  B4, [dog, cat, fish] 
 

 อธิบาย ถา B4  มีคา = 0  ไปทํางานที่ Label dog 
  ถา B4  มีคา = 1  ไปทํางานที่ Label cat 
  ถา B4  มีคา = 2  ไปทํางานที่ Label fish 
คําสั่ง BRANCH  มีไดถึง 255 Label   แตถาการกระโดดขาม Register Page คือตําแหนง Label อยูหางกันเกิน 1 K  
ตองใชคําสั่ง  BRANCHL  แทน  BRANCHL  มีรูปแบบการใชงานเชนเดียวกัน 
 
 2.31.5   คําสั่ง BUTTON 

เปนคําสั่งที่รออานคาที่ขาของ Port  แลวเก็บคาเขาไวในตัวแปร  โดยมีการแกการเดงของ 
หนาสัมผัสสวิทช และ Auto-repeat และทําให pin นั้นเปน input โดยอัตโนมัติ 
 รูปแบบคําสั่ง 
 BUTTON  Pin, Down, Delay, Rate, BVar, Action, Label 
 
 Pin เปนขาของ Port เชน PORTA.0 ~ PORTA.4 เปนตน 
 Down เปนสถานะของ Pin  เมื่อมีการกด (มีคา 0 กับ 1) 
 

b) Pressed  =  1 

+5V

1K

SW

 
a) Pressed  =  0 
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             Rate เปนคา Auto-repeat (0 ~ 255) 
             Delay เปนคาหนวงเวลากอนที่จะเกิด auto-repeat มีคา 0 ~ 255  (ถามีคา 0 จะไมมี denounce  ถามีคา 
                                255  จะไมมี auto-repeat) 
            BVar เปนขนาดของตัวแปรที่ถูกใชสําหรับการหนวงเวลา และ auto-repeat กอนใชตอง Set ใหเปน 
                                0 กอน 
            Action เปนสถานะ การกระทํา 0 = ไมกด,  1 = กด 
            Label เมื่อคําสั่ง BUTTON เปนจริงก็กําหนดใหไปกระทําที่ Label 
 

 
Ex.  จาก Hardware เมื่อกด S1 ใหหลอด L1 ติด 0.5 นาที   แลวดับ 0.5 นาที แลวกลับไปตั้งตนใหม 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
  รูปที่ 28  วงจรตัวอยางการใชคําสั่ง BUTTON 
 เขียนเปนโปรแกรมภาษา PIC BASIC  ไดดังนี้ 
 INCLUDE “BS1DEFS.BAS” 
 S1 VAR PORTB.1 
 L1 VAR PORTA.0 
 LOW B2  เอามาจาก File “BS1DEFS.BAS” 
LOOP1 : BUTTON  S1, 0, 100, 10, B2, 0 Loop2 
LOOP2 : PAUSE  50 
  HIGH  L1 
  PAUSE 500 
  LOW  L1 
  PAUSE  500 
  GOTO  LOOP1 

เพื่อทําใหเกิด Auto-repeat 
delay = 50 X 100 = 5000mS 
และ Repeat rate = 50 X 10 

= 500mS 

  END 
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2.31.6  คําสั่ง   CALL 

เปนคําสั่งสําหรับเรียกโปรแกรม Assembly subroutine มา execute 
 เชน              

CALL  pass.asm         (extension ไมตองใสก็ได) 
 

2.31.7  คําสั่ง    CLEAR 
เปนคําสั่งกําหนดใหคาใน RAM register  มีคาเปน 0  หรือ clear ตัวแปรที่กําหนดทั้งหมด 
เชน  CLEAR  B1        ‘ทําให B1  มีคาเปน 0’ 
         CLEAR              ‘ทําใหทุกตัวแปรมีคาเปน 0 
 

2.31.8  คําสั่ง    CLEARWDT 
เปนคําสั่ง Clear Watchdog Timer   เพื่อไมให MCU เกิดการ Reset  เนื่องจาก Watchdog Timer   คําสั่ง
นี้ตองแทรกไวตามตําแหนงที่มีการวนลูปนาน ๆ  ซึ่งอาจเกิดการ Reset ระหวางการประมวลผลขึ้นได   
กรณีที่ไมตองใชคําสั่ง CLEARWDT  เราตองใสคําสั่ง 
DEFINE  NO_CLRWDT 1  ไวที่หัวของโปรแกรม  หรือยกเลิกการใช Watchdog Timer 
ในขั้นตอนการโปรแกรมตัวชิพ  
 

2.31.9  คําสั่ง    COUNT 
เปนคําสั่งสําหรับนับจําวนลูก pulse ที่ปรากฏที่ Pin ในชวงคาบเวลาที่กําหนด 

 

COUNT  Pin, Period, Var  รูปแบบ 
 
  Pin เปนขาของ MCU Port 
  Period เปนคาบเวลาที่รอการนับ 
  Var ตัวแปรที่กําหนดเพื่อเก็บคาที่นับได 
 

 Ex. ตองการหาคาความถี่ที่ปอนเขาขา Pin PortB.0 แลวเก็บคาไวใน W1 
  COUNT  PORTB.0, 1000, W1 
ชวงเวลาในการ Scan  เพื่อนับคา  Pulse  ถาใชวงจร Clock 4 MHz  จะมีคา = 20 mS และถาใชวงจร Clock  20 
MHz  จะมีคา  =  4 mS   ดังนั้น คําสั่ง Count   สามารถจะนับ Pulse  ที่มีความถี่อยูระหวาง 0 ~ 125 kHz  ที่ Clock  
20 MHz 
 

2.31.10  คําสั่ง     INPUT 
  เปนคําสั่งที่กําหนดใหขา Pin ของ  Port  มีสถานะเปน Input 

 

 รูปแบบ   INPUT  Pin 
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  Pin อาจเปนคาตัวแปร หรือ ขาของ Port  โดยตรงก็ได 
 

 ตัวอยางการใชงาน 
  INPUT  PORTA.0       ‘ทําให PORTA ขา 0  เปน INPUT   
 

 Ex.  การใชงานอีกแบบหนึ่ง 
            S1     VAR  PORTA.0 
        LOOP:     INPUT  S1                  ‘รับคาลอจิกที่ PORTA.0  ที่ต้ังช่ือไวเปน S1 
                IF  S1 = 1  THEN  LOOP    ‘หากคา S1 ยังคงเปนลอจิก 1  ก็ใหไปที่ LOOP 
          GOTO   SET_ON 
 

2.31.11  คําสั่ง     HIGH 
  เปนคําสั่งใหขาของ Port  มีสถานะลอจิก “1”  เมื่อใชคําสั่งนี้ที่ขา Pin ใด  ขานั้นจะมี 

สถานะเปน OUTPUT  โดยอัตโนมัติ 
 

HIGH    Pin  รูปแบบ 
 

  Pin อาจเปนช่ือขาของ Port หรือตัวแปรแทนขานั้น ๆ ก็ได 
 เชน HIGH  PORTA.0             ‘ทําใหขา 0 ของ PortA เปนลอจิก “1” 
  L1 VAR PORTB.0 
   HIGH L1 
หรือในทํานองเดียวกัน  เราสามารถใชคําสั่งอีกแบบหนึ่งไดดังนี้ คือ 
  PORTB.0 = 1 
 หรือ L1   VAR      PORTB.0 
  L1   = 1 
 

2.31.12  คําสั่ง     LOW 
  เปนคําสั่งทําใหขาของ Port มีสถานะลอจิก “0”    และเปน Output  โดยอัตโนมัติ 

 

 รูปแบบ LOW  Pin 
 

  Pin อาจเปนช่ือขา Port  หรือตัวแปรแทนขานั้น ๆ ก็ได 
 

 เชน LOW  PortA.0 
 หรือ PORTA.0 = 0 
 

 Ex. L1 VAR PORTB.2 
   LOW L1 
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2.31.13  คําสั่ง     OUTPUT 
  เปนคําสั่งที่กําหนดใหขาของ Port มีสถานะเปน Output 

 

OUTPUT   PIN  รูปแบบ 
 

  Pin อาจเปนช่ือขา หรือตัวแปรที่แทนชื่อขาของ Port ก็ได 
 
 เชน OUTPUT   PORTA.3 
หรืออีกวิธีหนึ่งอาจใชวิธีกําหนดที่ Register TRIS แทนก็ไดดังนี้คือ 
  TRISA.3 = 0 
 Ex. TRISB = %00000000 ‘กําหนดให PortB เปน OUTPU ทุกขา 
 

2.31.14  คําสั่ง      PAUSE 
  เปนคําสั่งหนวงเวลามีหนวยควบเปนมิลิวินาที (mS) 

 

 รูปแบบ PAUSE  Period 
 
  Period  มีหนวยเปน mS  มีคาอยูระหวาง 0 ~ 65535mS 
 Ex. HIGH PORTB.0 
  PAUSE 1000 ‘หนวงเวลา 1 วินาที 
  LOW     PORTB.0 
  END 
 

2.31.15  คําสั่ง    PAUSEUS 
      เปนคําสั่งหนวงเวลามีคาบเปนไมโครวินาที (µS) 
 

 รูปแบบ     PAUSEUS  Period 
 
  period มีหนวยเปนไมโครวินาที (µS) มีคาสูงสุดถึง 65535 µS  สวนคาต่ําสุดนั้น 
ขึ้นอยูกับความถ่ีของวงจร OSC   เชน  ถาใช OSC 4 MHz   คาต่ําสุดของ period  จะมีคา = 24 µS และถาใช OSC 
20 MHZ  คาต่ําสุดของ Period จะมีคา = 3 µS      

 
2.31.16  คําสั่ง     PEEK 

      เปนคําสั่งสําหรับอานคาจาก Register ตาง ๆ ที่ระบุเขาไปเก็บไวในตัวแปร 
 
 รูปแบบ      PEEK Address, Var 
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  Address  อาจเปนคา register ของ Port ตาง ๆ ก็ได หรือ เปนตําแหนง RAM หรือ 
     เปนตําแหนง RAM หรือ Register ทั่วไปก็ได 
  VAR  เปนตัวแปรที่กําหนดขึ้นเพื่อเก็บคาใน register  
 

 คําสั่ง PEEK บางครั้งอาจไมตองใช เราอาจเขียนเปนสมการโดยตรงก็ได คือ  
PEEK  PORTA,B1 

 หรือ B 1 = PORTA  ใหนําเอาสถานะ Pin ของ Porta  มาเก็บไวที่ตัวแปร B1 
 

2.31.17  คําสั่ง     POKE 
     เปนคําสั่งที่กําหนดคาใหกับ register ตาง ๆ ของ MCU 

 

รูปแบบ            POKE Address, Value 
 
  Address เปนตําแหนงของ register ตาง ๆ ของ MCU ทั้ง Register พิเศษ  

เชน PORT ตาง ๆ หรือเปนตําแหนง register ใชงานทั่ว ๆ ไป หรือเปนตําแหนง RAM 
 Valve    เปนคาตรงหรือเปนคาคงที่ใด ๆ  

เชน   POKE TRISA.0       กําหนดให PORTA เปน OUTPUT หรืออาจเขียนเปนสมการตรง ๆ เลยก็ได   เชน 
  TRISA.0 = 0 
 

2.31.18  คําสั่ง    PULSIN 
      เปนคําสั่งวัดความกวางของ PULSE ที่มาปรากฏที่ขา Pin โดยนับเปน Count ที่มีคาสูงสุด 65535 คา 
 

รูปแบบ            PULSIN Pin, State,Var 
 
 pin      เปนขาของ Port 
 State   เปนสถานะ การตรวจจับสัญญาณ PULSG ที่เขามา ถาเปน 0 จะตรวจจับสัญญาณ   
                        Low Pulse  ถาเปน 1  จะตรวจจับสัญญาณ High Pulse 
 Var เปนตัวแปรที่เก็บคา Count ความกวางของ pulse  การกําหนดขนาดของตัวแปร 

ตองใหมีขนาดพอที่จะเก็บ จํานวน Count ความกวางของ pulse  ซึ่งมีคาสูงสุด  
65535 count แตเราสามารถกําหนดวาจะกําหนดคาสูงสุดไดดวยคําสั่ง DEFINE เชน DEFINE 
PULSIN _MAX 1000 

หมายเหตุ  คําสั่ง DEFINE ที่กําหนดนี้จะมีผล ในคําสั่ง RCTIME  ดวย เชนเดียวกัน 
ความละเอียด    แตละ Count จะขึ้นอยูกับคา OSC.ที่ใช 
 เชน  ถา OSC.  4 MHz แตละ Count = 4 ไมโครวินาที 
  ถา OSC. 20 MHz แตละ Count = 2 ไมโครวินาที 
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Ex.  ตองการวัด Pulse width  ขาที่ 4 Portb แลวเก็บคาไวในตัวแปร W3 

   PULSIN PORTB.4,1,W3 
 

 
2.31.19  คําสั่ง     PULSOUT 

     เปนคําสั่งสง PULSE ออกที่ขาของ Port ตามคาบเวลาความกวางที่กําหนด 
 

รูปแบบ             PULSOUT Pin, Period 
 
  Pin เปนขาของ Port  
  Period เปนคาบเวลาที่กําหนดให Pulse เกิดขึ้น 
ความละเอียด  ของ Pulse ขึ้นอยูกับ OSC. ที่ใช 
  ถา OSC. MHz ความละเอียด เทากับ 10 µS 
  ถา OSC. 20 MHz  ความละเอียด เทากับ 2 µS 
Ex.  ตองการสราง Pulse ใหหลอดกระพริบ ทุก 100 mS   เปนชวง ๆ ละ 1 Sec. 
 
   L 1  VAR PORTA.0  

 LOOP :  PAUSE 1000      
10000  x 10 
= 100,000 µS 
=  100  mS   PULSOUT   L1, 10000 

  GOTO   LOOP 
  END  
 

2.31.20  คําสั่ง     TOGGLE   
      เปนคําสั่ง กลับสถานะของ Pin ในแตละขา Port ใหมีลอจิกเปนตรงกันขามกับของเดิม 

   
รูปแบบ              TOGGLE  Pin  

 
Ex  เขียนโปรแกรมเมื่อกด Reset ใหหลอด L1 ติด 5 วินาทีแลวดับ 

   L1   VAR   PORTB 1 
    HIGH  L1 
    PAUSE 5000 
    TOGGLE  L1 
    END   
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2.31.21  คําสั่ง     FREQOUT 

                  เปนคําสั่งผลิตความถี่ออกทางขา Pin รูปแบบของ SING WAVE  โดยขับออกมาใน              
ลักษณะเปน PWM  ความถี่ที่ออกมา มีคาระหวาง 0 ~ 32767 HZ สามารถผลิต 2 ความถี่ ใน 
เวลาเดียวกับที่ขาเดียวกัน 
 
 รูปแบบ   

 

 
  Pin   
  ONMS    
  Freq 1 , Freq 2 
 

หมายเหตุ  เนื่องจากสัญญาณความถ
    ในลักษณะที่เปน Pore 

 
 
                                                        
                                                        
      
 
 

Ex.  ตองการผลิตความถี่ 
FREQOUT PO

 
Ex.  ตองการสง 350 Hz/4
 FREQOUT  PO

 
2.31.22  คําสั่ง     PWM 

                  เปนคําสั่งสําหรับสง PU
ระบุ 
 

 PWM Pรูปแบบ 
 
  Pin   เปนข
  Duty เปนค
   
FREQOUT Pin, ONMS, Frequency1    , Freq 2
 

เปนขาของ Port 
เปนชองคาบเวลาที่ผลิตความถี่มีคาเปน MS 

  เปนความถี่มีคาเปน Hz 

ี่ที่ผลิตออกมานี้ เปนลักษณะ PWM ดังนั้นถานําไปใชงาน 
Sine Wave จะตองมีวงจรกรองความถี่สูงออกไปดังนี้ 
                                                     
                                                      รูปที่ 29  วงจร Low Pass Filter 

1KHz ออกที่ขา 2 Port A  2 วินาที 
RTA.2, 2000, 1000 

40 Hz (Dial Tone) ออก 2 วินาที ที่ขา 1 Port B 
RTB.1, 2000, 350, 440 

LSE WIDTH MODULATION (PWM)  ออกที่ขา Pin ตามจํานวน Cycle ที่

in , Duty, Cycle 

าของ Port 
า % ของ duty cycle 
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เชน  ตองการสราง Pulse  width 50%  ออกที่ขา 5 PortB  จํานวน 100 ลูก 

   PWM PORTB.5, 127,100 
 

เราสามารถนําเอาเทคนิคของ PWM มาประยุกตใชในการควบคุมแบบอนาล็อก   เชน ควบคุมความเร็วของ
มอเตอรไฟ DC  หรือขดลวดความรอน  ทั้งนี้ เนื่องจากแรงเคลื่อนคาเฉลี่ยในแตละ Cycle ที่ขับออก จะแปรผัน
โดยตรงกับความกวางทางรูปคลื่น 

 
 
                                                         รูปที่ 30  แสดงสวนประกอบของสัญญาณ PWM 
   
 
 
 

 

Cycle

Duty  Cycle คิดเปน % ของ Full Cycle

ON

OFF

 

คาความกวางของ pulse ที่แคบที่สุด จะมีคา = 0  และ จะมีคามากที่สุด เมื่อเคลื่อนออกมาเต็ม cycle  

* อัตราสวนระหวางความกวางของ PULSE (PULSE WIDTH) กับคาบเวลาใน 1 Cycle เราเรียกวาDUTY 
CYCLE มีหนวยเปน %  

 
 
 
 

DUTY CYCLE  =  PULSE  WIDTH     X  100 % 
                                                CYCLE 

แรงเคลื่อนคาเฉลี่ย Output (Vout) เราสามารถคํานวณไดจากสูตร 
 

Vout  =  DUTY  CYCLE x Vsupply  
 

                               Duty Cycle  คิดเปน % (0 ~ 100%) 
  Vsupply    คือแรงเคลื่อน P-To-P ของ Waveform  
           Ex.  จงหาคาแรงเคลื่อนคาเฉลี่ย DC ของ PWM ที่มีคา duty cycle = 50%  โดยมีคาแรงเคลื่อน ของ  
รูปคลื่น    = 5 V  P - P 
  Vout  =  50 x 5 v    = 2.5 [V]     
   100 
หมายเหตุ      1.   เนื่องจากแรงเคลื่อนคาเฉลี่ย Output ที่ออกมานี้ ถึงแมจะเปนคาเฉลี่ยไฟตรง แตก็ยังเปนรูป ของ 
PULSE อยู   ดังนั้น ในการใชงานจริงที่ตองการไฟ DC ที่ราบเรียบ ควรจะตองมีวงจร กลองความถี่สูง( Low Pass  
Filter )ออกไปกอน  
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                                                                    รูปที 31  วงจรกรองความถี่สัญญาณ  PWM 
          เพื่อใหเหลือแตคาเฉลี่ยที่เปนไฟ DC 
 
 
           2.   คําสั่ง PWM นี้ไมสามารถสงรูปเคลื่อนตอเนื่องได ถาตองการให MLU สงคา  
PWM ออกมาตอเนื่องโดยยังสามารถควบคุมความกวางของ Pulse ได จะตองเลือกใช MCU ที่มีโครงสราง
ฮารดแวร มี Pin ที่มีโมดูล CCP ภายในตัวชิพ  เชนเบอร PIC 16F877/874 เปนตน  ซึ่งเราสามารถใชคําสั่ง HPWM 
ไดโดยตรง  
 

2.31.23  คําสั่ง    HPWM 
                  เปนคําสั่งสงรูปคลื่น PWM ออกอยางตอเนื่องจากโมดูล CCP ของ MCU  โดยสามารถสงรูปคลื่น
ตอเนื่องตามลําพังตอเนื่องได  ในขณะที่ยัง execute คําสั่งอื่นอยู 
 

 รูปแบบ              HPWM Channel, Duty cycle, Freq                     
 

 
Channel          คือขา Pin ที่ฮารดแวรกําหนดใหเปนขา PWM 
Duty cycle คิดเปนความละเอียดของ binary  digit เชน ถา 8 bit จะมีคาระหวาง  

(0 ~ 255)  โดยที่ 0 = 0% และ 255 = 100%   
Freq      คือความถี่ของรูปคลื่น PWM มีคาระหวาง 245 ~32767 Hz 
           คาต่ําสุดของ Freq  จะขึ้นอยูกับวงจร OSC. ที่ใช  เชน ถาใช OSC.  4 MHz 

                           ความถี่ตํ่าสุด =  245 Hz   ถาใช  OSC.  20 MHz  ความถี่ตํ่าสุด =  1221 Hz  
 

Ex.1   ตองการสง PWM 50 x duty cycle ที่ 1 KHz ตอเนื่อง ออกไปที่ PORTC.2 
                               HPWM 1, 127, 1000 
 

Ex.2   ตองการสง PWM 25 % duty cycle ที่ 20 KHz   ตอเนื่องออกไปที่ PORTC.2 
                               HPWM 1, 64, 20000 

 

หมายเหตุ    คําสั่ง HPWM นี้ใชไดเฉพาะไมโครคอนโทรลเลอร ที่มีขา Pin ที่มีโครงสรางภาย 
                   ในตัวชิพ  Support  PWM เทานั้น เชน PIC 16F877 , PIC 16F874  เปนตน  
                   (สําหรับ PIC16F877 จะมีขา I/O ที่รองรับคําสั่ง HPWM อยู 2 ขาแบบอิสระ ไดแก   
      ขา RC2  เปน HPWM ชอง 1  และ  RC1  เปน HPWM  ชอง 2) 
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2.31.24  คําสั่ง    POT 

     เปนคําสั่งสําหรับอานคา potentiometer ที่ Pin ของ Port 
 

รูปแบบ               POT  Pin, Scale,  Var 
 
คาความตานทานที่อานไดมาจากคา Tine Constant ของการ discharge ของคาประจุที่ Capacitor ผานตัวตานทางที่
ปรับคาได (ปรกติจะมีคาประมาณ 5K – 50K) Pin  เปนขาที่ตอกับ R-C Network ตามรูป 
 
 
 
                                                                          รูปที่ 32  วงจรใชกับคําสั่ง POT 
 
 
   

 

Scale ใชเปนคาสําหรับ adjust คา RC-Time Constant ใหเหมาะสม  สําหรับวงจรที่มี 
    คา RC-Constant มาก Scale จะตองปรับใหมีคานอยลง     สําหรับวงจรที่มีคา  

RC-Constant นอย จะตองกําหนดใหคา Scale มีคามาก (คา Scale จะกําหนดได 
ระหวาง 0 ~ 255)   

ถาปรับคา Scale ไดเหมาะสมแลว คาที่อานได จะมีคาเปน 0 เมื่อปรับคา  ด.ต.ท. มีคานอยสุดและมีคาเปน 255 เมื่อ
ปรับคา ด.ต.ท. มีคาสูงสุด  
 

Var   เปนช่ือตัวแปรที่กําหนดไว สําหรับเก็บคา potentiometer ที่อานได 
 
Ex.          B0      VAR     byte 

  Scale  VAR     byte    
   For   Scale =  1 To 255 
    POT  PORTB.0 ,  Scale, B0 

   IF (B0 > 253) THEN calibrate  
   NEXT Scale 
   SEROUT  2, 0, [“increase R”, 10, 13]  

STOP 
Calibrate: 

   SEROUT 2 , 0 [“Scale =  “ , # Scale , 10 , 13] 
 END 
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2.31.25  คําสั่ง    RCTIME 

    เปนคําสั่งสําหรับวัดชวงเวลาที่เกิดขึ้นเมื่อ Pin  ของ Port  อยูในสถานะใดสถานะหนึ่ง  
(คือ 0 หรือ 1) ที่ตอเปน  RC- Network 
 

 รูปแบบ  RCTIME  Pin , State , Var 
 
 Pin  เปนตัวแปรหรือคาคงที่ (0-15) ใน BS1 , BS2 
       หรือเปนช่ือ PORT ก็ได เชน PORTA.1 
 State  เปนสถานะเริ่มวัดชวงเวลา (มีคา 0 หรือ 1) 
 Var  เปนตัวแปรที่มีคาระหวาง 0 ~ 65535 
 

ความละเอียด  ของควบเวลา  ขึ้นอยูกับ osc. ที่ใชคือ 
 ถาใช OSC  4 MHz ควบเวลาจะมีคา 10 mS.  และ 2 mS. เมื่อใช OSC 20 MHz 
คา RCTIME  จะนับจนกระทั่งมีคาสูงสุด (65535)  กรณีที่ไมมี pulse  มาทําใหเปลี่ยน state 
กรณีท่ี  เราตองการใหนับสูงสุดต่ํากวาคา 65535 สามารถกําหนดไวลวงหนากอนการใชคําสั่งดังนี้ 
   DEFINE   PULSIN_MAX 1000 

Ex. 1 LOW  PORTB.3       ‘Discharge  คา c กอน start   
 PAUSE  10   "           ‘To  Discharge  10 ms 
 RCTIME PORTB.3 , 0 , W0              ‘อานคา RC เก็บไว ใน W0 

2.31

 
 

 

 

 
 
 
 
 
 

I/O PIN

R   50K

C   0.1uF
GND

MCU

+5V

 

รูปที่ 33  การตอวงจรที่ใช 
              กับคําสั่ง  RCTIME 

 
.26  คําสั่ง     RANDOM 
     เปนคําสั่งสําหรับสุมคาตัวเลขแลวเก็บคาไวที่ตัวแปรที่กําหนด 
 

รูปแบบ  RANDOM  Var 
 
 Var  มีขนาด  16 bit  คาสุมมี 65535 คา 
 : 
Ex.   Random  B0 
 PORTB = B0 
 : 
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2.31.27  คําสั่ง    NAP 

       เปนคําสั่งใหไมโครคอนโทรลเลอรหยุดพักทํางานชั่วขณะในชวงสั้น ๆ ในชวงนี้  MCU จะไมรับ
คําสั่งใด ๆ และจะใชพลังงานนอยที่สุด ประมาณ 20 ไมโครแอมป 
รูปแบบ      NAP  Reriod 

 
คา  Period  มีคาระหวาง 0 ~ 7  โดยมีชวงเวลาที่แตกตางกันดังนี้คือ 

 

Period Delay (ms) 
0 
1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 

18 
36 
72 

                     144 
                     288 
                     576 

   1.152  Sec 
  2.304  Sec 

 
Ex. ใชคําสั่ง  NAP  เพื่อพักการทํา  execute  คําสั่ง   

  LOOP :      HIGH  PORTA.1 
          PAUSE  5000 

         LOW  PORTA.1  
           NAP 7 
          GOTO  LOOP   

         END   
 
 2.31.28 คําสั่ง    SLEEP   

       เปนคําสั่งสําหรับให  MCU หยุดทํางานโดยใชพลังงานนอย  ประมาณ  20  uA  มีชวงเวลาครั้งละ 2.3 
วินาที ความเที่ยงตรง 99.9 % 

ขณะที่ MCU อยูใน SLEEP  MODE  CPU  จะไมรับคําสั่งใด ๆ ถาตองการใหออกจาก  SLEEP   MODE  
จะตองปลุกใหต่ืนกอน (Wakeup)  ดวยการกด RESET   
 

รูปแบบ      SLEEP  Multiplier   
 

Multiplier  เปนตัวคูณสําหรับตั้งเวลา  Sleep  ต้ังแต 1-65535  วินาที หรือ  18  ช่ัวโมง  
คําสั่ง  SLEEP จะใช Watchdog  Timer  ดังนั้นชวงเวลาจริงขณะที่ไมไดกําหนดคา 

Multiplier  จะมีคาประมาณ 2.3 วินาที  
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Ex. 1  SLEEP  60                       ‘ให MCU หลับประมาณ 1 นาที  
Ex. 2 S1  VAR  PORTB.0 

  L1  VAR  PORTB.7   
        LOOP 1 : INPUT  S1 

   IF  S1  =  1  THEN  LOOP1 
        LOOP 2 :   HIGH  L1 

หยุดทํางาน 60 x 2.3  
 ประมาณ 120 วินาที 

  PAUSE  2000  
   LOW  L1 

  SLEEP  60  
   GOTO  LOOP1   
   END   
 

2.31.29  คําสั่ง    STOP     
       เปนคําสั่งใหหยุดการทํางานของโปรแกรมทันที  โดยไมมีเงื่อนไข  โดยไมตองรอใหจบโปรแกรม  ถา

ตองใหทํางานใหมตองกด  RESET   
 

2.31.30  คําสั่ง     ON  INTERRUPT 
       คําสั่งนี้มีไวสําหรับบอกให MCU คอยรับบริการการขัดจังหวะการทํางานปกติ โดยให 

กระโดดไปทํางานที่  Label ที่กําหนดไวเมื่อมีสัญญาณการจัดจังหวะ (Interrupt) เขามาและจากนั้นเมื่อเสร็จสิ้นจบ
งานแลวจะกลับมาทํางานที่คางไว ขณะ interrupt ใน Main Program ดวยคําสั่ง RESUME   
 

รูปแบบ       ON  INTERRUPT  GOTO  Label     
 

Register   ที่ควบคุมการบริการ  Interrupt  ของ  ไมโครคอนโทรลเลอร PIC  คือ INTCON 
และรีจิสเตอรที่เกี่ยวของอีกหลายตัว (ดูรายละเอียดใน Datasheet  และใบงานทดลอง)   

 

Bit 7 Bit 6 Bit 5 Bit 4 Bit 3 Bit 2 Bit 1 Bit 0 
GIE   EEIE  TOIE INTE RBIE TOIF INTF RBIF 

        RB0/INT   Interrupt  Enable 
           1  =   Enable 
           0  =   Disable 
        Global  Interrupt  Enable   

                           
 
 

--- 0 = Disable 
--- 1 = Enable 
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-       ในการใชงาน  ขา Pin  ที่ตองตอกับฮารดแวร  สําหรับปอนสัญญาณ  Interrupt  คือ  ขา RBO /   
        INT  (ขา 6 ของ PIC 16F84A  หรือขา  33 ของ PIC 16F877)   
-       ใน  Main  Program   จะตองใสคําสั่ง  ON  INTERRUPT   ไวที่สวนหัวของโปรแกรม  และ 
       ตอง  SET  คาที่  Register  INTCON  ใหสามารถบริการ  Interrupt  ตัวอยาง   Set bit  ที่ 7  และ bit ที่  4   
       ใหมีคาเปน “1”  
-        ที่สวนทายของ  Main  Program  กับ Interrupt Service Routineจะตองใสคําสั่ง   DISABLE   ปดคั่นไว   
-        ที่ Subroutine ที่บริการ Interrupt ตองเคลียรแฟล็ก (INTCON.1 = 0) และตองปดดวยคําสั่ง RESUME 
           

Ex   รูปแบบการใชคําสั่ง   
  L1  VAR  PORTA.0 

   L2  VAR  PORTA.1 
   ON  INTERRUPT  GOTO  LOOP 2 

  INTCON  =  %  10010000 
         LOOP1 :    HIGH  L1 

   PAUSE  500 
   LOW  L1 

  PAUSE  500 
   GOTO  LOOP1 
   END 
   DISABLE   

          LOOP2 :   HIGH  L2 
  INTCON.1 = 0 

   RESUME  

*   การปดการใชบริการ Interrupt ที่ ขา RBO / INT อยางถาวรใหใชคําสั่ง   
   INTCON  =  $80 
 

2.31.31 คําสั่ง     DTMFOUT 
   เปนคําสั่งสําหรับสรางสัญญาณการกดหมายเลขโทรศัพทแบบเสียงคูหลายความถี่  ซึ่งเปนสัญญาณ

ของการกดปุมโทรศัพทแบบ  Tone  Dial   
 

รูปแบบ    DTMFOUT  PIN, On time, Off time,  [Tone,….] 
   
Pin   ขาของ  Port  ที่ใชสงสัญญาณการกดออกไปใชงาน   
On time  ชวงเวลาเกิด  On  (“1”)  Pulse (0-65535 ms) 
Off time  ชวงเวลาเกิด Off  (“0”)  Pulse (0-65535 ms) 
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Tone       เลขรหัสที่ปุมโทรศัพท  (0-9)   
 ปกติถาไมไดกําหนดคา  On time และ 
Off time  โปรแกรมจะกําหนดไวดังนี้คือ  
ON Time  =  200 ms    OFF Time  =   50 ms 
ขาที่ตอออกจากไมโครคอนโทรลเลอรไปยังสายโทรศัพทจะตองผาน  Matching  Transformer  เพื่อ เปนตัวแยก
วงจรระหวางไมโครคอนโทรลเลอร กับ Telephone Lines   
 
 
                                                                         รูปที่ 34   วงจรตอพวงกับสายโทรศัพท                            

  
 
 
 

I/O 

GND

MCU
0.1uF/100V

600  : 600
Matching 

Transformer

lephone LineTe

 

Ex.    สรางปุมกดโทรอัตโนมัติ  
  SPK  VAR  PORTB.7 
  S1     VAR  PORTB.0 

 SPK  =  0  :  S1     =  1 
LOOP0  :  IF  S1 = 1  THEN  LOOP0 
LOOP1  :  DTMFOUT  SPK,  500, 100, [0, 2, 9, 4, 3, 6, 0, 2, 0] 
LOOP2  :  IF  S1 = 0 THEN  LOOP2 

      LOW  SPK   
     GOTO  LOOP0 

         END   
 

หมายเหตุ  ถาตองการตอเสียง Dial Tone ออกทางลําโพงตองผาน Amplifier  และตองมีวงจร 
                  Low  pass  filter  เปนตัวกรองเอาความถี่สูงออกไปกอน 
 
 

              
 
 

 
 
 
 

  
                                                                                 รูปที่ 35  Low Pass  Filter 
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2.31.32  คําสั่ง     EEPROM 

        เปนคําสั่งสําหรับเก็บคาคงที่ไวใน  ON-Chip  EEPROM  ในชวงการโปรแกรมตัวชิพ 
 

รูปแบบ                 EEPROM  Location,  [Constant,  Constant, . .]   
 

Location   เปนตําแหนง  address  เริ่มตนมีคาตั้งแต  0 – ตําแหนงสุดทายของ   
Memory  ของ  EEPROM  ที่อยูใน  chip  ของ M.C. แตละเบอร  

Constant   เปนรหัสคาตัวเลข, อักขระที่เปน  ASCII  Code. 
 
Ex.   ตองการเก็บคา  10, 20 และ 30 ไวใน EEPROM  ในตัวชิพ โดยเริ่มตั้งแต  Location 4  

เปนตนไป  EEPROM 4, [10, 20, 30] 
 

2.31.33  คําสั่ง     WRITE 
      เปนคําสั่งสําหรับเขียน byte ของขอมูลลงใน EEPROM  ของตัวชิพ  ชวง Runtime 

 
รูปแบบ       WRITE  Address,  Value       

  
 Address  เปนตําแหนงขอมูลบน EEPROM  ของตัวชิพ   
 Value     เปนขอมูลที่เปนตัวเลข, อักขระ  เขียนไดทีละ byte   
 
หมายเหตุ  คําสั่งนี้สามารถที่จะ กําหนด คาOn - Chip EEPROM  ไดในชวง  Runtime  ซึ่งตางกับคําสั่ง EEPROM  
ที่สามารถใชงานไดเฉพาะชวง Programming  Time   
 

Ex.  ตองการสงคาที่อยูใน B0  เขาสู  EPPROM  ในตําแหนงที่ 4 WRITE 4, B0 
การเขียนขอมูลเปน  WORD  (ประกอบดวย 2 byte)  จะตองกระทําการเขียนทีละ byte  
แยกกันดังนี้   
 

Ex.     W   VAR    WORD 
    WRITE 0, W.BYTE0 
    WRITE 1, W.BYTE1 
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2.31.34  คําสั่ง    DATA  

       เปนคําสั่งสําหรับเก็บขอมูลเขาไปใน  EEPROM  ของไมโครคอนโทรลเลอรครั้งแรกที่ตัวชิพถูก
โปรแกรมแตละครั้ง   
 

รูปแบบ             DATA  allocation, Constant, constant,… 
 
  allocation      เปนตําแหนง  address  ที่เริ่มตนเก็บขอมูลถามีขอมูลหลายคา  

        ตําแหนง Address  จะถูกจัดลําดับเรียงตอกันไปโดยอัตโนมัติ   
 Constant       เปนคาขอมูลที่เปนตัวเลข, หรือตัวอักขระ  (string) ในรูปแบบของ  

        ASCIT-Code   
 

Ex.   ตองการเก็บขอมูล 10, 20, และ 30 ลงใน EEPROM  ของตัวชิพ  โดยเริ่มจาก  
         Location ที่ 4   เปนตนไป   

   DATA  @4, 10, 20, 30  
 

2.31.35  คําสั่ง     READ 
       เปนคําสั่งสําหรับอานขอมูลในตําแหนงตาง ๆ ของ  EEPROM  ภายในตัวชิพมาใสลงตัวแปรที่กําหนด

ขึ้น   
 

รูปแบบ         READ  Address, Var  
 
 
  Address   เปนตําแหนงของขอมูลใน  EEPROM   
  Var   เปนตัวแปรที่กําหนดเพื่อทําขอมูลมาเก็บไว   

 

Ex.  ตองการอานขอมูลใน  EEPROM   ตําแหนงที่ 5 มาเก็บไวใน B2 
   READ 5, B2 

Ex.  ตองการอานขอมูลใน  EEPROM ของตัวชิพ  M.C. ทีละ  Word (2 byte)   
         W   VAR  WORD   
          READ 0,  W.BYTE0 
          READ 1, W.TYTE1 
หมายเหตุ   1.  คําสั่งที่เกี่ยวกับการเขียนและการอานขอมูลจาก EEPROM  ที่อยูภายในตัวชิพ 
 ไมโครคอนโทรลเลอร  ใชไดกับไมโครคอนโทรลเลอร  เบอรที่มี EEPROM  ชนิด  FLASH   
ภาย ในตัวชิพเทานั้น  เชน เบอร  PIC  16F84/84A, 16F874/877 เปนตน   
      2. จํานวนตําแหนงของ EEPROM  ขึ้นอยูกับขนาดความจุของ EEPROM  ซึ่ง 
ไมโครคอนโทรลเลอรแตละเบอรจะมีขนาดไมเทากัน  
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2.31.36  คําสั่ง    DEBUG      
        เปนคําสั่งสําหรับสงขอความออกทาง  I/O Pin  ที่กําหนดตามมาตรฐานการรับ-สง  แบบ  

Asynchronous  โดยใชรูปแบบ  data 8bit, no parity, และ 1 stop bit (8N1) ขา Pin  ที่ใชคําสั่ง 
นี้จะถูกกําหนดใหมีสถานะเปน OUTPUT  โดยอัตโนมัติ   

 

รูปแบบ    DEBUG  Item, {Item,..} 
 

คําสั่งนี้สามารถจะสงขอมูลขณะที่  Run  Program คาตาง ๆ ได เชน ตัวแปร,  program position  เปนตน
ไปยัง  Terminal  Com Port ของคอมพิวเตอรที่ตออยู   

กอนการใชคําสั่ง DEBUG  ควรตองกําหนดขา I/O Pin และ baud rate ใหตรงกับที่ Computer ตออยู
กอน  โดยใชคําสั่งเหลานี้คือ   

 DEFINE  DEBUG  REG  PORTB     กําหนด  PortB ใชงาน  
  DEFINE  DEBUG  BIT                      กําหนด Pin0 เปนขาสง   

 DEFINE  DEBUG  BAUD  2400       กําหนด Boud rate = 2400 
  DEFINE  DEBUG  MODE 1              กําหนด Mode 1 = inverted 0 = true 

 DEFINE DEBUG PACING 1000      กําหนด rate การสงตัวอักขระ 1 ms/ตัวอักขระ   

* การตอ  Hardware  เขากับ  RS-232  Porter ของคอมพิวเตอร สามารถตอไดตามวงจรขางลางนี้  
 
 
 
 
 
 
 
 
  
 
                                       รูปที่ 36  การตอวงจรประกอบการใชคําสั่ง DEBUG 

RC6

RC7

+

+
+

+
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2

6

15 5

4

3

1

+5V

10 7

9 8

MAX232

Computer
RxD

TxD

Hyper  
Terminal

10uF25V
X 4

MCU

 

 
 
 Ex.  ตองการสงขอความ “B0 =”   แลวตามดวยตัวเลขขาม 10 ของคาตัวแปร B0 พรอมทั้งรหัสการขึ้น
บรรทัดใหมไปยัง Terminal RS-232 ของคอมพิวเตอร 
 

DEBUG “B0 =” , DEC B0 , 10 
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ตัว Modifier เปนตัวที่กํากับขอมูลวาจะสงขอมูลไปยัง PC ในลักษณะใดตามตารางขางลางนี้ 
 

Modifier Operation 
BIN 
DEC 
HEX 

REP  C\N 
STR  Array  Var\ n 

สง Binary 
สง เลขฐาน 10 
สง เลขฐาน 16 

สงตัวอักษร : (ซ้ําจํานวน N ครั้ง) 
สงตัวอักขระ จํานวนครั้งละ n ตัว 

 
2.31.37 คําสั่ง    DEBUGIN 

เปนคําสั่งที่ใชรับตัวอักขระหรือคาตัวเลขจากคอมพิวเตอร   PORT  Com 1 หรือ Com 2   
ตามมาตรฐานของ RS-232  รูปแบบเดียวกันกับคําสั่ง DEBUG 
  

รูปแบบ DEBUGIN {Timeout , Label} , [Item , Item….]  
 

คําสั่ง DEUGIN ใชงานตรงกันขามกับคําสั่ง DEBUG ดังนั้นกอนการใชคําสั่งตองกําหนดคามาตรฐานการ
สงขอมูล , ขา Pin , Port ที่ตองใชงานกอนดังนี้  เชน 

DEFINE DEBUGIN_REG PORTB 
DEFINE DEBUGIN_BIT  0 
DEFINE DEBUG_BAUD  2400 
DEFINE DEBUGIN_MODE 1  0=true , 1= inverted 

Timeout หากกําหนดมีคา 1 การ โดยโปรแกรมจะ Idle รอการรับขอมูลหากครบคา Timeout โปรแกรมจะออก
จากคําสั่ง DEBUGIN และจะ Jump ไปทํางานที่ Label ที่กําหนดทางโปรแกรม 

* การตอวงจร Hardware เพื่อรอรับตัวอักขระหรือขอมูลจากคอมพิวเตอร ผาน Port com 1 หรือ com 2  
     ใชวงจรตามรูปที่ 36 
 
Ex. 1 โปรแกรมรอจนกวาจะไดรับตัว “A” และจะทําตัวอักขระถัดไปใสใน B0 

DEBUGIN   WAIT (“A”),B0 
Ex. 2 ขยับไป 2 ตัวและจับ 4 ตัวถัดไปที่เปนตัวเลขฐาน 10 ใส B0  

DEBUGIN  SKIP2 , DEC4  B0       
ตัว Modifier ท่ีใชกํากับการรับตัวอักขระหรือตัวเลขมีดังตอไป 
 

Modifier Operation 
Bin 

DEC 
HEX 

รอรับเลขฐาน2 (Binary) 
รอรับเลขฐาน10 
รอรับเลขฐาน16 
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SKIP n 

STR  Array Var \ n 
WAIT (   ) 

WAITSTR  Array  Var \ n 

ขามไป n ตัว  ที่รับไปแลว 
รับอักขระ n ตัว 
รอจนกวาจะรับตัวอักขระในวงเล็บ 
รอจนกวาจะรับขอความจน n ตัว 

 
2.31.38  คําสั่ง     LCDOUT 

      เปนคําสั่งสําหรับสงขอความออกที่จอ LCD  คาํสั่งนี้ Support  LCD  Module  แบบ 2 บรรทัด หรือ 1 
บรรทัดที่ใชตัว Controller  ของ  Hitachi เบอร 44780 หรือเบอรอื่นที่เขากันได รายละเอียดนอกเหนือจากนี้ ให
ศึกษาเพิ่มเติมในใบทดลองการแสดงผลทางจอ LCD   จอ LCD โมดูลโดยทั่วไปมีขั้วตอ 14-16 ขั้วแบบ Single  
row  header โดยมีขาตอดังนี้   
 
 
 
 

 
 

Vss = GND 
Vdd = +5 V 

 

Vo = Brightness  Control 
RS = Register  Select 
R/w = R/w  register 
E = Enable 
 

 

รูปแบบคําสั่ง  LCDOUT  Item ,{Item, …} 
 

 
คําสั่งที่ใช Initialize  LCD  กรณีที่เกิดไฟดับกลางคัน ขณะที่มีการสงขอมูลไปยัง   LCD คําสั่งที่ตองสงไปให 
MCU  คือการ clear  flag  คือ 
  FLAGS =  0 
สวนคําสั่งตาง ๆ ที่ใชควบคุม LCD แสดงผลตามตองการจะตองเริ่มตนดวย $FE แลวตามดวย Code  คําสั่ง
ตอไปนี้ 
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Command Operation 

$FE , 1 
$FE , 2 

$FE , $0C 
$FE , $0E 
$FE , $0F 
$FE , $10 
$FE , $14 
$FE , $C0 

 

$FE , $94 
 

$FE , $D4 

Clear  Display 
Return  home  (beginning  of  first line) 
Cursor  off 
Underline  cursor  on 
Blinking  cursor  on 
Move  cursor  left  on  position 
Move  cursor  right  one  position 

Move  cursor  to  beginning  of   2nd line 

Move  cursor  to  beginning  of   3rd line 

Move  cursor  to  beginning  of   4th line 
 

 
Ex. 1 LCDOUT  $FE , 1, “Hello” 
Ex. 2 LCDOUT  $FE , $C0 , “World” 
Ex. 3 LCDOUT  B0 , # B1 

 

LCD โมดูลสามารถตอกับไมโครคอนโทรลเลอรไดทั้ง 4 bit  bus  และ 8-bit  bus      โดย 
มีเง่ือนไขการตอดังนี้ 

1. ถาตอแบบ 8-bit  bus  Data  bus  ทั้งหมดตองตอยู port เดียวกัน 
2. ถาตอแบบ 4-bit  bus  Data  bus  ทั้ง 4 เสนตองตออยูไม 4-bit ลาง หรือก็ 4-bit  
       บนของ post 
3. บน Enable  และ Register  Select  จะตองอยูที่ขั้วไหนของ  port ก็ได 
4. ขา R/W  ถาไมใชคําสั่ง LCDIN  ใหตอลง  GROUND 

 
Pic Basic Pro  ไดกําหนดคา  Default  ไวดังนี้คือ ใช M.C. เบอร PIC 16 F8 4A , ขา Data D4 ~ D7 ตอกับ 
porta.0~Porta03 Resister  Select  ตอกับ Port A.4 และขา Enable ตอกับ Port B.3 , และไดกําหนดคา initialize  
LCD  ไวใหแสดง 2 บรรทัด PORT B.3 , แนะไดกําหนดคา initialize LCD ไวใหแสดง 2 บรรทัด 

* ถาตองการ เปลี่ยนตําแหนงที่นอกเหนือจากนี้ตองใชคําสั่ง DEFINE  กําหนดดังนี้ คือ : 
 
 ‘Set  LCD  Data  port 
 DEFINE  LCD_DREG  PORTB 
 ‘Set  starting Data bit (0 or 4)  if 4-bit bus 
 DEFINE  LCD_DBIT  4 



 40
 ‘Set  LCD  Register  Select  Port 
 DEFINE LCD_RSREG  PORTB 
 ‘Set  LCD  Register  Select  Bit 
 DEFINE  LCD_RSBIT  1 
 ‘Set  LCD Enable  Port 
 DEFINE  LCD_EREG  PORTB 
 ‘Set  LCD  Enable  Bit 
 DEFINE  LCD_EBIT  0 
 ‘Set  LCD Bus  Size (8 or 4 bits) 
 DEFINE  LCD_BITS  4 
 ‘Set  number  of Lines on LCD 
 DEFINE  LCD_LINES  2 
 ‘Set  data  delay  time in µs 
 DEFINE  LCD_DATAUS  50 
 ‘Set  Command  delay  time  in  µS 
 DEFINE  LCD_COMMANDUS  2000 
 

2.31.39  คําสั่ง     LOOKDOWN 
        เปนคําสั่งคนหาคา Constant ขนาด 8-bit  โดยคนหาให match  กับคากําหนดโดย :  

ถาคนหาพบโปรแกรมจะเก็บคาลําดับที่คนเจอะตัวแรกไวใน Variable โดยลําดับจะเรียงตั้งแต 0 เปนตัวแรก, 1 
เปนตัวถัดมา  และ 2, 3…ไปจนถึง 255 ตัว  แตถาคนหาไมพบตัวที่ Match ก็จะไมมีการเปลี่ยนแปลงในตัว 
Variable 
 

 รูปแบบ       LOOKDOWN  SEARCH , [Constant , Constant,..],Var 
 
  Search    เปนคาที่ตองการคนหา 

 Constant                 เปนคาคงที่ใน List ที่เปนไดทั้งตัวเลข (Numeric)  และ string 
Var เปนตัวแปรสําหรับเก็บคา index หรือลําดับของตําแหนงคาคงที่ 

ที่ match  กับคาที่ตองการคนหา 
 

Ex.       SERIN  PORTA.1, N2400, B0                                       ‘รับคา hex. char. จาก Port ขา1 ทางอนุกรม 
             LOOKDOWN B0, [“0123456789ABCDEF”], B1        ‘คนหาคาคงที่ที่ Match กับ B0  
                                                                                                      ‘เก็บคา Index (ลําดับ) ไวที่ B1 
             SEROUT  PORTA.0, N2400, [#B1]                          ‘   สงคาลําดับ B1 ไปยัง PORTA ขา 0 แบบอนุกรม 
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2.31.40  คําสั่ง      LOOKDOWN2 

        เปนคําสั่งที่คนหาคาที่เปน Value ที่ตรงกับเงื่อนไขคาที่กําหนด ถาพบจะเก็บคาลําดับไวในตัวแปร 
(Var) ถาเปนคาแรกใน List คาลําดับจะมีคาเปน 1,2,…ตามลําลับ  ถาคนหาไมพบคาตัวแปรจะไมเปลี่ยนแปลง 

 

รูปแบบ          LOOKDOWN2    Search , {Test} [Value, Value,…], Var 
 
Search เปนคาที่ตองการคนหาคาใน List 
Test เปน option  สําหรับเปนเงื่อนไขเปรียบเทียบระหวางคา Search กับ Value  ใน List  

วาจะ match  กันในลักษณะไหน  ซึ่งมีเครื่องหมายที่ใชไดแก 
 = หมายถึง  เทากัน 
 > หมายถึง  คา Search  มากกวาคา Value 
 < หมายถึง  คา Search นอยกวาคา Value 

Value เปนคาตัวเลข  หรือตัวแปรที่เปนตัวเลข  หรือคาที่เปนอักขระ  ทั้งขนาด 8-bit และ  
16-bit จํานวน Value ใน List มีไดถึง 85 ตัว 

 

หมายเหตุ  คําสั่ง  LOOKDOWN2 กับ  คําสั่ง LOOKDOWN  ตรงที่   
    คําสั่ง LOOKDOWN2  สูงมาก คนหา string หรือ Value ใน List ไดมากกวา 8 bit   
    แตถา  คนหา  string  หรือ Value ที่มีขนาด 8-bit ควรใชคําสั่ง LOOKDOWN 

 

Ex. LOOKDOWN2   W0 [512,W1,1024] , B0 
 LOOKDOWN2   W0 < [10 , 100 , 1000] , B0 
 

2.31.41  คําสั่ง     LOOKUP 
      เปนคําสั่งที่นําคาคงที่ขนาด 8-bit ใน List ตามตําแหนงที่ระบุในคา Index ไปกําหนดเปนคาตัวแปร Var 

 

รูปแบบ          LOOKUP    Index , [Constant , Constant,.. ]  ,  Var 
 

 Index  เปนคาตําแหนงของคา  constant  ใน  List  มีไดต้ังแต  0 ~ 255 
 Constant   เปนคา  numeric , หรือ  string 
 Var       เปนที่เก็บคา Constant  ตามตําแหนงของ  Index 
 

Ex.    For   B0 = 0    TO 5  ‘นับจาก 0 ถึง 5  
     LOOKUP  B0,  [“Hello!”] ,B1             ‘นําตัวอักขระตามตําแหนง B0 ไปใสใน B1 
  SEROUT  PORTA 0 , N2400 , [B1]     ‘สงคา B1 ออก PortA ขา 0 อนุกรม 
                 Next  B0 
 
หมายเหตุ  คา Index มีคามากกวาจํานวนคา Constant  ใน List  จํานวนที่เกินจะไมทําใหตัวแปร  

    Var  เปลี่ยนคา 
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2.31.42  คําสั่ง     LOOKUP2 

        เปนคําสั่งที่ทํางานเชนเดียวกับคําสั่ง LOOKUP แตสามารถยอมใหคาคงที่หรือตัวแปรหรือ Value ใน 
List มีขนาดไดถึง 16-bit 
 

รูปแบบ      LOOKUP2   Index , [Valve ,Valve,…] , Var 
  
  Index   เปนคาช้ีตําแหนงของ Value  มีคาระหวาง 0~85 
 Valve   เปนคาตัวเลข , ตัวแปร , อักขระ  ที่มีไดทั้ง 8-bit และ 16-bit  (มีไดไมเกิน 85 ตัว) 
 

Ex. LOOKUP  B0 , [256 , 512 , 1024],  W1 
 

หมายเหตุ     ทั้งคําสั่ง  LOOKDOWN2  และคําสั่ง  LOOKUP2  เมื่อ Generate  code  ออกมาแลวจะมีขนาดใหญ 
                     กวาขนาดของคําสั่ง LOOKDOWN และ LOOKUP  ประมาณ 3 เทา  ดังนั้นถาจะเขียนโปรแกรม 
                      เพื่อที่จะทํางานกับขอมูล  8-bit ควรจะใชคําสั่ง LOOKUP และ LOOKUP 
 

2.31.43  คําสั่ง    SERIN 
        เปนคําสั่งรับขอความ/ขอมูล  ที่ขาทาง pin ที่กําหนดในรูปแบบอะซิงโครนัส 8-bit, no parity  และ 1 

stop  bit  (8N1) 
 

รูปแบบ  SERIN  Pin , Mode , [Qual,…] , {Var }  
 
 pin เปนขาทาง  Port  เชน  Porta.0 
 Mode   เปนช่ือวิธีการรับ/สงขอมูลไดถูกกําหนดไวในโปรแกรม 
  MODEDEFS.BAS  ดังนั้นกอนใชคําสั่ง  SERIN  ตอง include  file นั้น 

ไวบนหัวโปรแกรมกอนดังนี้ 
 INCLUDE  “MODEDEFS.BAS” 

 

เมื่อ  include  file  ดังกลาวไวในโปรแกรมแลวไมตอง include  ไฟล  BS1DEFS.BAS  และ 
BS2DEFS.BAS  เนื่องจาก  MODEDEFS.BAS ไดนิยาม  Mode  ไวครอบคลุมหมุดแลว  ดังนี้ 
 
 
 
 

Mode Mode  No. Baud  Rate State 
T2400 
T1200 
T9600 

0 
1 
2 

2400 
1200 
9600 

 
True 
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T300 3 300 

N2400 
N1200 
N9600 
N300 

4 
5 
6 
7 

2400 
1200 
9600 
300 

 
INVERTED 

 
Qualifier   เปนคาคงที่ , ตัวแปร หรือตัวอักขระ  ถาคาดังกลาวมีเครื่องหมาย # อยูขางหนา คําสั่ง SERIN  จะ
เปลี่ยนจากคา decimal  value  เปน ASCII  และเก็บคาไวใน Variable  นั้น 
 

หมายเหตุ   1.  ถาไมกําหนดคาใด ๆ ไวคําสั่งนี้จะถือวาไมโครคอนโทรลเลอรใชความถี่ OSC 4 
                 แตถาใช OSC นอกเหนือจากนี้ตองกําหนดนิยามกอน 
      
            
       
 
 

 
 
 
 
 
                         รูปที่ 37  วงจรสําหรับการใชคําสั่ง SERIN  และ  SEROUT 

 

 
Ex. 
 SERIN  PORTA.1 , N2400 , [“A”] , B0  ‘รอจนกวาจะไดรับตัว “A” ที่ pin1  PortA              และนํา
คาตัวอักขระตอไปใส B0 
 

2.31.44  คําสั่ง    SEROUT 
        เปนคําสั่ง ขอความ/ขอมูล ออกจากขา I/O pin  ของ  port แบบอะซิงโครนัส แบบ 8-bit data, no parity     

one-stop  (8N1) 
 

 รูปแบบ         SEROUT  Pin , Mode , [Item , Item ,…] 
 

pin  เปนขาของ port เชน porta.0 
 Mode เปนรูปแบบการรับ-สงขอมูลแบบอนุกรมตามตารางขางลางนี้ 
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Mode Mode No. Baud  Rate State 
T2400 
T1200 
T9600 
T300 

0 
1 
2 
3 

2400 
1200 
9600 
300 

 
True 

N2400 
N1200 
N9600 
N300 

4 
5 
6 
7 

2400 
1200 
9600 
300 

 
INVERT 

 
Item เปนขอความซึ่งคําสั่ง  SEROUT SUPPORT ขอความหรือขอมูลทั้ง 3 แบบดวยกัน คือ 
 1.  ตัวอักขระ  (String  Constant) 
 2.  คาตัวเลข (ที่มีทั้งตัวเลขคาคงที่และตัวแปร)จะถูกสงออกในรูปของ ASCIT  ตามดวย 
char. 13 (คือ บรรทัด)  และ char 10 (ขึ้นบรรทัดใหม)  ที่ละตัวแบบ ASCIT   ของเลขฐาน 10 

3.  คาตัวเลขถานําหนาดวยเครื่องหมาย #  ขอความนั้นจะถูกสงทีละตัวแบบ ASCII  
ของเลขฐาน 0 
 

หมายเหตุ  1.  คําสั่ง SEROUT  ถาไมกําหนดนิยามใด ๆ ไวลวงหนาจะถือวาไมโครคอนโทรลเลอร OSC   4 MHz   
แตถาใช ความถี่นอกเหนือจากนี้  ตองกําหนดนิยาม (DEFINE) ของ OSC ไวดวย 
     2. ในบางกรณีความเร็วของฮารดแวรที่รองรับการสงขอมูลของไมโครคอนโทรลเลอร 
ชากวาตัวสงจะทําใหการสงขอมูลสะดุดและมีปญหาได PIC  BASIC  ไดกําหนดคําสั่งสําหรับ 
กําหนดความเร็วในการสงขอมูลระหวางตัวอักขระแตละตัวไวดังนี้ 
                    3.  ถาตองการใหหยุดชวงเวลา 1 mS      ระหวางการสงอักขระแตละตัว  ดังนี้ 

 DEFINE    CHAR_PACING 1000 
     
Ex.  SEROUT  PORT.0 , N2400 , [#B0 ,10]   
        (สง ASCIT  Value  ของ B0  แลวตามดวย  ขึ้นบรรทัดใหมที่ PORTB.0) 
 

2.31.45  คําสั่ง    SHIFTIN 
        เปนคําสั่งรับขอมูลเขาทางขา Pin ของ Port อนุกรมแบบ Synchronous เขาไปเก็บไวใน 

ตัวแปร  Var  ตามจังหวะสัญญาณ Clock 
 

รูปแบบ  SHIFTIN  Data Pin , clock Pin , Mode , [Var \ bits..] 
 

Data Pin                 ขา Pin สําหรับรับขอมูล (Data) 
Clock Pin ขา Pin สําหรับรบัสัญญาณ clock 
Mode  เปนช่ือ Mode ในการรับขอมูล     กอนใช Mode จะตอง Include  File  
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เขาไวที่หัวของโปรแกรมดังนี้  
 INCLUDE  “MODEDEFS.BAS” 

  เมื่อ Include  File  ตามขางบนนี้แลว ไมจําเปนตอง include  ไฟล  
BS1DEFS.BAS และ BS2DEFS.BAS อีก 
Mode ในการรับขอมูลมีทั้งหมด 8 Mode โดย  

 

Mode ท่ี 0 ~ 3 จะรับสัญญาณ clock  แบบ Idles  Low  คือ   
   Mode ท่ี 4 ~ 7 จะรับสัญญาณ clock แบบ Idles  high คือ  
 Var  เปนช่ือตัวแปรที่เก็บขอมูลที่ SHIFT เขามา 
 \Bits  เปนตัวกําหนดวารับขอมูลที่ละกี่บิท ถาไมกําหนด ถือวารับที่ละ 8 บิท 
 

Mode Mode  No. Operation 
MSBPRE 

 
 
 

LSBPRE 
 
 
 

MSBPOST 
 
 
 

LSBPOST 
 
 
 

0 
 
 
 

1 
 
 
 

2 
 
 
 

3 
 
 
 

4 
 
 
 

5 
 
 
 

6 
 

7 

- ตองสงขอมูลบิตนัยสําคัญสูงเขามากอน 
- ตองสงขอมูลเขามากอน , แลว clock ตาม 
- clock เปนแบบ Idle Low 
 

- ตองสงขอมูลบิตนัยสําคัญต่ําเขามากอน 
- ตองสงขอมูลเขามากอน , แลว clock ตาม 
- clock เปนแบบ Idle Low 
 

- ตองสงบิตนัยสําคัญสูงเขามากอน 
- สง clock เขากอน , แลวสง Data ตาม 
- clock เปนแบบ Idle  Low 
 

- ตองสงบิตนัยสําคัญต่ําเขามากอน 
- สง clock เขากอน , แลวสง Data ตาม 
- clock เปนแบบ Idle  Low 
 

- สงขอมูลบิตนัยสําคัญสูงเขากอน 
- สงขอมูลเขากอน , สง Data ตาม 
- clock  แบบ Idle  High 
 

- สงขอมูลบิตนัยสําคัญต่ําเขากอน 
- สงขอมูลเขากอน , สง Data ตาม 
- clock  แบบ Idle  High 
 

เหมือนกับ  Mode 2 แต clock แบบ Idle  High 
 

เหมือนกับ  Mode 3 แต clock แบบ Idle  High 
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หมายเหตุ   สัญญาณ  clock  ในการ SHIFT  ขอมูลเขามีความถี่ประมาณ 50 KHz  ที่สัญญาณ clock   
ของไมโครคอนโทรลเลอร 4 MHz แตเราสามารถกําหนดความเร็วในการรับขอมูลแตละบิทได  โดยกําหนดคา
หนวยเวลาในการเลื่อนขอมูลไดต้ังแต 0~65535  mS  โดยกําหนดดวยคําสั่งดังนี้  คือ 
 

  DEFINE  SHIFT_PAUSEUS  100 
 

จากคําสั่ง DEFINE ขางบนกําหนดคาหนวงเวลาในการ SHIFT ขอมูลแตละบิท = 100 ไมโครวินาที 
 

Ex.  ตองการรับขอมูลแบบอนุกรม ซิงโครนัส เขาไวในตัวแปร B0 ทีละ 4 บิท  โดยรับขอมูลบิตนัยสําคัญสูงเขา
กอน    ใชขา PORTA.0 เปนขารับขอมูล  และขา PORTB.0 เปนขารับสัญญาณ clock 
  SHIFT  PORTA.0 , PORTA.1 , MSBPRE , [B0\4] 
 

2.31.46  คําสั่ง     SHIFTOUT 
        เปนคําสั่งสําหรับเลื่อนขมูลออกจากไมโครคอนโทรลเลอรอนุกรมแบบซิงโครนัส 

 
รูปแบบ  SHIFTOUT  Data  ,  Clock Pin , Mode , [Var\Bits] 

 

 Data Pin เปนขาที่สงขอมูลออก 
 VAR  ตัวแปรที่สงขอมูลออก 
 \Bits  จํานวนบิตในการสงขอมูลออก 
 Clock Pin เปนขาที่สงสัญญาณ clock ออก 
 Mode  เปนรูปแบบของการสงขอมูลออกโดยจะตอง include  file  ตอไปน้ีที่ 

หัวโปรแกรมกอน  คือ 
INCLUDE ‘MODEDEFS.BAS’ 

 

 สําหรับ  Mode 0-1 ใชกับสัญญาณ  clock แบบ Idle  Low   
 สําหรับ  Mode 4-5 ใชกับสัญญาณ  clock แบบ Idle  High   
 

Mode Mode  No. Operatio
LSBFIRST 

 
MSBFIRST 

0 
 
1 
 
4 
 
5 

- เลื่อนขอมูลนัยสําคัญต่ํา
- clock แบบ Idle  Low 
- เลื่อนบิตขอมูลนัยสําคัญ
- clock แบบ idle  Low 
- เลื่อนบิตขอมูลนัยสําคัญ
- clock  แบบ idle  high 
- เลื่อนบิตขอมูลนัยสําคัญ
- clock  แบบ  idle  High
 
n 
ออกกอน 

สูงออกกอน 

ต่ําออกกอน 

สูงออกกอน 
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ความเร็วในการเลื่อนขอมูลของ Clock ประมาณ 50 KHz  ทั้งนี้ขึ้นอยูกับสัญญาณ Clock ของ
ไมโครคอนโทรลเลอร  แตเราสามารถใชคําสั่งหนวงเวลา Clock  สําหรับ SHIFT ขอมูลอกไดดังนี้ 
 

DEFINE  SHIFT_PAUSEUS 100 
Ex.   
 SHIFTOUT  PORTA.1 , PORTA.2 , 1, [Wardvar\4] 
 

2.31.47  คําสั่ง    I2CREAD 
     เปนคําสั่งสําหรับอานขอมูลจากไอซีชิพประเภทรับ - สง ขอมูลอนุกรม 2 สาย แบบ  

I2C-bus  ไอซีประเภทนี้ไดแก  Memory , Digital I/O , A/D Converter , Temperature  Sensor  เปนตน 
 

 รูปแบบ          I2CREAD  DataPin , clockPin , Control , [Var] 
 
 DataPin  เปนขาที่กําหนดใหรับขอมูล (SDA) 

ClockPin                เปนขาที่กําหนดใหรับสัญญาณ clock (SCL) 

 Control  byte  เปน byte ควบคุมในการติดตอกับชิพประเภท I2C  ซึ่งชิพแตละตัว 
แตละชนิดจะมี Control  byte คาตางกัน (ดูจากตารางตัวอยางของ 
ไอซีหนวยความจําแบบ EEPROM) 

 Var  เปนซึ่งตัวแปรสําหรับเก็บคาที่อานเขามาได 

 ชวงเวลาในการรับ-สงขอมูลแบบ I2C  มีมาตรฐานอยูที่ความเร็ว 100   ซึ่งจะทํางานกับวงจรที่ใช clock  
8   ชวงเวลารับ-สงขอมูลแบบ Fast  mode  อยูที่ความเร็ว 400   แตวงจรตองใชระบบ clock 20  แตถาตองการใช
ความเร็วมาตรฐาน (100 KHz)  ตองกําหนดนิยามตอไปนี้ 

  DEFINE I2C_SLOW1 
 

หมายเหตุ    ในการตอวงจรใชงานที่สายรับ-สงขอมูล (SDA)  และสาย clock (SCL) ตองตอ R     
                     คา 4.7 K  Pull-up  ไวดวย  เนื่องจากวงจรเปนแบบ Open-collector 
 
 
 

                                                                                            รูปที่ 38  ตัวอยางชิพหนวยความจําแบบ I2C    
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                           รูปที่ 39   ตัวอยางวงจรสําหรับติดตอกับไอซีหนวยความจํา แบบ I2C 
 
 
ตัวอยาง  การเขียนโปรแกรม 
 ADDR VAR    BYTE 
 CONT CON   %10100000 
  ADDR  =17 
  I2CFREAD   PORTA.0 , PORT.1 , CONT , ADDR, [B2] 
จากโปรแกรมตัวอยางเปนการอานขอมูลจาก IC ชิพ หนวยความจํา EEPROM   I2C   เบอร 24LC01B  ซึ่งมี 
Control  Code % 10100000  เปนชนิดของชิพไดแก EEPROM  และตามดวยรหัส Chip Select  
ซึ่งรวมกันจะได % 10100000 หรือ $A0  (รูปแบบของ control byte ดูไดจากคูมือของไอซีประเภท I2C) 
 

2.31.48  คําสั่ง     I2CWRITE 

      เปนคําสั่งสําหรับสงขอมูลจากไมโครคอนโทรลเลอรไปยังชิพ I2C  ซึ่งเปนคําสั่งตรงกันขามกับคําสั่ง 
I2CREAD 
 

รูปแบบ      I2CWRITE  DataPin , ClockPin , control , { Address} , [Value , {Value…}] 
 

DataPin  เปนขารับ-สงขอมูล (SDA) 
ClockPin  เปนขาสง Clock (SCL) 

Control  เปนคา Control  byte  ของชิพ I2C 
Address  ถามีเปนขนาดวาจะสงเปน byte (8-bit)  หรือ word (16-bit) 
Value  เปนคาขอมูลที่จะสง  ถากําหนดสงเปน  word (2 byte) 
  จะถูกสงไปที่สูงออกกอนแลวตามลําดับ byte 
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 ในการทําใหคําสั่ง I2CWRITE  สามารถสงขอความ (strings) ที่ประกอบดวยหลาย byte ดวยคําสั่ง
ครั้งเดียว  ทําไดดังนี้คือ 

- กําหนดตัวแปรเปน Array  ที่มีจํานวน byte  พอที่จะเก็บขอความ 

- ใชคําสั่งในการเขียนขอมูลลงชิพหนวยความจํา EEPROM  แบบ I2C ดังนี้  
 ตัวอยาง                         a  VAR  byte[8] 

I2CWRITE  PORTC.4 , PORTC.3 , $A0 , 0 , [STR a\8] 

Ex.  เขียนขอมูลลง EEPROM  แบบ I2C 
 Addr  VAR    byte 
 Cont  Con % 10100000 

addr  =  17   ‘Set  address  to 177 
I2CWRITE  PORTA.0 , PORTA.1 , CONT , addr , [6] 

  PAUSE  10     ‘รอเวลา 10 mS  สําหรับการเขียนขอมูลใหเสร็จ 
  Addr = 1         ‘set 
  I2CWRITE  PORTA.0 , PORTA.1 , CONT , addr , [B2] 
  PAUSE  10   ‘รอเวลาเขียนคา  B2  ใหเสร็จ 
 
2.31.49  คําสั่ง     FOR…NEXT 

เปนคําสั่งสําหรับสรางลูป การทํางานซ้ําแบบมีเงื่อนไขการจบโดยใชตัวแปรกําหนดคาจํานวนครั้ง
เริ่มตน  และจะเพิ่ม/หรือลดคาทุกครั้งที่มีการวนลูปมาทํางานซ้ํา  จนกวา 
ตัวแปรจะมีคาสุดทายที่กําหนด  จึงจะหลุดออกจากลูป และทํางานตามโปรแกรมตอไป 

  

  FOR    ตัวแปร = คาเริ่มตน    TO    คาสุดทาย  {STEP  Val} 
     . . . 
     งานที่ทําซ้ํา 
     . . . 
NEXT    ตัวแปร 

รูปแบบ 
 
 
 
 
 
 ตัวแปร  เปนคาที่กําหนดจํานวนรอบที่ทําซ้ํา 
 คาเร่ิมตน                 เปนคาที่เริ่มตนนับทําซ้ํา 
 คาสุดทาย เปนคาที่กําหนดทําซ้ําถึงสุดทาย 
 STEP  Val เปนคาที่กําหนดใหตัวแปรลดหรือเพิ่มคาแตละครั้ง จากคาเริ่มตน 

จนถึงคาสุดทาย  ถาไมกําหนดจะกําหนดคาเพิ่มทีละ 1 
 NEXT  เปนคําสั่งปดทายเพื่อใหยอนกลับไปทําซ้ํา 
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 Ex. I    VAL    BYTE 
  FOR  I  =  1  To  5 
   HIGH   PORTB.5 
   PAUSE  500 
                                               LOW    PORTB.5 
                                               PAUSE  500 
   NEXT  I 
 
2.31.50  คําสั่ง     IF. . THEN  (แบบที่ 1) 

เปนคําสั่งสําหรับตรวจสอบเงื่อนไขเพื่อกําหนดทิศทางการทํางานของโปรแกรม 
 

IF  เงื่อนไขที่ตรวจสอบ  THEN  งานที่ทําเมื่อเงื่อนไขเปนจริง  รูปแบบ 
 
  เงื่อนไขที่ตรวจสอบ  เปนสมการ (Expression) ที่เปนปริมาณ  

หรือ Logic 
  งานที่ทําเมื่อเงื่อนไขเปนจริง                 เปนคําสั่งเมื่อการทดสอบเงื่อนไขเปนจริง 
      ถาไมเปนจริงโปรแกรมจะผานไปทําคําสั่ง 

ถัดไป 
 Ex. B = B + 1 
  IF  (B  > = 25)   THEN  PORTB = 1 
  PORTB = 4 

(จากตัวอยางการตรวจสอบ  ถา B มากกวาหรือเทากับ 25  คา PORTB = 1  แตถาไมใช PROTB = 4) 
 
2.31.51  คําสั่ง     IF. . THEN  (แบบที่ 2) 

คําสั่ง  IF  . .   THEN  . .  ELSE  . .   .ENDIF 
เปนคําสั่งสําหรับตรวจสอบเงื่อนไข เพื่อกําหนดทิศทางการทํางานของโปรแกรมแบบมีทางเลือกมากกวา 2 
ทิศทาง 
 รูปแบบ   IF  เงื่อนไขที่ตรวจสอบ        THEN   

งานที่ทําเมื่อเงื่อนไขเปนจริง 
    ELSE     

งานที่ทําเมื่อเงื่อนไขเปนเท็จ  หรือนอกเหนือจากนั้นทั้งหมด 
    ENDIF  
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 Ex. IF   B0  <  > 10  THEN 
   B0 = B0 + 1 
   B1 = B1 – 1 
  ENDIF 
  IF   B0 = 20   THEN 
   LED = 1 
  ELSE 
   LED = 0 
  ENDIF 
 
2.31.52   คําสั่ง     SELECT  CASE 

เปนคําสั่งสําหรับตรวจสอบเงื่อนไขตัวคาตัวแปรหลายคา ที่สามารถกําหนดการทํางาน 
ของโปรแกรมไดหลายทิศทาง 
 
 SELECT  CASE  Var 

 CASE  Expression 1 
  Statement 
 CASE  Expression 2 
  Statement 
 CASE  ELSE 
  Statement 
END  SELECT 

 รูปแบบ 
 
 
 
 
 
 
 
  
 
Ex. SELECT  CASE  X 
   CASE 1 
    Y = 10 
   CASE 2, 3 
    Y = 20 
   CASE IS > 5 
    Y = 100 
   CASE  ELSE 
    Y = 0 
 END  SELECT 
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2.31.53  คําสั่ง     WHILE  . . WEND 

เปนคําสั่งสําหรับทําซ้ําภายใตเงื่อนไขที่ตรวจสอบเปนจริง  หากเงื่อนไขเปนเท็จจะหลุดออกจากลูป
ทําซ้ํา 

 

 รูปแบบ  WHILE  Condition 
                                                              . 
    Statement 
    : 
   WEND 
 คําสั่ง WHILE .. WEND  จะทําการตรวจสอบเงื่อนไข  กอนทํา Statement   

Ex. I = 1 
  WHILE  i <= 10 
   SEROUT 0, N 2400, [“NO”, #i, 13, 10] 
   i = i + 1 
  WEND 
 
2.31.54 คําสั่ง     OWIN 

เปนคําสั่งสําหรับรับขอมูลจากอุปกรณขาเดียว  ไดแก ตัววัดอุณหภูมิ และหนวยความจํา  
EEPROM หรือ RAM  เปนตน     อุปกรณขาเดียวไดแก  DS1820  Temperature  sensor   
 

รูปแบบ OWN  Pin, Mode, [Item . . ] 
 
  Pin เปนขาของ Port MCU 
  Mode เปน Mode การทํางานของอุปกรณขาเดียว  ซึ่งมีอยู 3 Mode คือ 
   Mode 0  1 = สง Reset pulse กอน Data 
   Mode 1  1 = สง Reset pulse หลัง Data 
   Mode 2  0 = byte-sized data, 1 = bit sized data 
 
 Ex.  OWIN  PORTC.0, 0, [Temp\2, Skip 4, Byte1, byte2] 
 
จากตัวอยาง เปนคําสั่งสําหรับรับขอมูลจากอุปกรณขาเดียวจาก PortC  ขา 0 ดวย No reset pulse  ขณะสง  โดย
ไดรับทีละ 2 byte ใสตัวแปร Array  ช่ือ Temp มี 2 byte และขยับขามไปอีก 4 byte แลวอาน 2 byte สุดทายเขาตัว
แปร byte1 และ byte2 
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2.31.55   คําสั่ง     OWOUT 

เปนคําสั่งสําหรับสงขอมูลออกจากขา I/O Pin ไปยังอุปกรณขาเดียวภายนอก 
 

รูปแบบ OWOUT  Pin, Mode, [item . . ] 
 
  Pin เปนขาของ Port 
  Mode เปน Mode การทํางานไดแก 
   Mode0 สง Reset pulse กอนสง Data 
   Mode1 สง Reset pulse หลังสง Data 
 
 Ex. OWOUT  PORTC.0, 1, [$CC, $be] 
 จากตัวอยางเปนการสงขอมูลไปยังอุปกรณขาเดียวทาง PORTC ขา 0  โดยสง Reset pulse  แลวตามดวย 
byte $CC และ byte $be 
 
2.31.56   คําสั่ง    GOSUB  . .  RETURN 

เปนคําสั่งใหโปรแกรมกระโดดไปทํางานที่ Subroutine เสร็จแลวกลับมาที่ยังคางอยูในโปรแกรม 
หลักดวยคําสั่ง RETURN 
รูปแบบ 

GOSUB  ช่ือ  Label  
 Ex.  MAIN : B = 4 
  GOSUB  DELAY 
  B = B >> 1 
  PORTB = B 
  GOTO  MAIN 
  END 
          DELAY :  PAUSE  500 
  RETURN 
 

2.31.57  คําสั่ง  SOUND 
  
รูปแบบ      SOUND   Pin, [Note, Duration {, Note, Duration, .. }] 
 
 เปนคําสั่งกําเนิดสัญญาณ  Tone  และสัญญาณ White noise  ผานขา Pin  ที่ระบุ 
 Note    มีคา  1 – 127  จะเปนสัญญาณ Tone  และ  128 – 255  จะเปนสัญญาณ  White  noise   ถา Note 

คา 0  คือ เสียงเงียบ 
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 Duration  เปนคาระยะเวลาการเลนเสียง   มีคาระหวาง  0  -  255  การเพิ่มแตละคาจะใชเวลา  12  
mSec. 
คําสั่ง SOUND  จะไดสัญญาณออกมาเปนรูปสี่เหลี่ยม (Square  Wave) 
 
 Ex.    
  SOUND   PORTB.7, [100,10,50,10]      ‘ สงสญัญาณเสียง 2 Tone 
 

 
3.31.58      คําสั่ง  SWAP 

 
รูปแบบ      SWAP   Variable, Variable 
 
เปนคําสั่งสลับคาระหวาง  2  ตัวแปร    คําสั่งนี้สามารถใชไดกับตัวแปร ทั้งระดับ  Bit   Byte  และ  Word 
 
Ex.   . 
 SWAP  B0,B1 

 
2.31.59      คําสั่ง  REPEAT  …  UNTIL 

 
รูปแบบ       REPEAT 
  . 
  งานที่ทําซ้ํา 
  . 
              UNTIL   เงื่อนไขที่กําหนดเปนจริง 
 
   เปนคําสั่งใหประมวลผลซ้ํา  จนกระทั่งเงื่อนไขที่คําสั่ง UNTIL  เปนจริง     การทํางานของคําสั่งชุดนี้จะ 

ทําการประมวลผล   งานที่ทําซ้ํากอน  จึงจะตรวจสอบเงื่อนไขเมื่อเสร็จงานที่ทําซ้ํา  วายังเปนจริงหรือไม  หากยัง
เปนเท็จจะยอนไปทํางานซ้ําอีก  จนกวาจะตรวจสอบเงื่อนไขที่คําสั่ง UNTIL  เปนจริง    ซึ่งตรงกันขามกับคําสั่ง 
WHILE  …  WEND  ที่ตรวจสอบเงื่อนไขกอนประมวลผลซ้ํา   

Ex.   
       i var byte 
       adcon1 = 7 
       i = 0 
start: 
      repeat 
            toggle porta.0 
            pause 1000 
            i = i +1 
      until i > 10 
      end 
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