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บทที่ 5 
โครงสรางของขา  I/O ( Input / Output   Ports ) 

 
 1)   พอรท A    โครงสรางของไมโครคอนโทรลเลอร PIC16F877  จะมี  6   ขา   มีรีจิสเตอรที่เกี่ยวของ
การทํางานอยู  2  ตัว  ไดแก  PORTA  เปน  Latch  Output  Buffer ที่ตอกับขา I/O      TRISA  เปนรีจิสเตอรที่
ควบคุมการทําหนาที่เปน  INPUT  และ  OUTPUT   ของขา I/O Pin แตละขาอยางอิสระ      ADCON1  รีจิสเตอร
ที่ควบคุมการใชงานใหพอรท A  รับสัญญาณ  Analog   หรือ  digital     และ ADCON0   เปนรีจิสเตอรที่ควบคุม
ชองการรับสัญญาณอนาล็อก   โครงสรางของพอรท A   มี  2  แบบคือ ขา  RA0  -  RA3  และ  RA5  เปนขา
พอรทที่สามารถรับสัญญาณอนาล็อก  และดิจิตอลได     
 
    
 
 
 
                                                                                    รูปที่  7    โครงสรางการทํางานของพอรท RA0 – RA3 
                                                                                                    และ  RA5   
 
 
 
 
 
ขา  RA4 / T0CKI  ทําหนาที่รับสญัญาณดิจิตอลไดเพียงอยางเดียว  และเปนขาที่รับสัญญาณพัลสที่ปอนเขา  
Timer 0  และที่ภาคเอาพุทเปนแบบ  Open  Drain    

 

 
    
 
 
 
                                                                                     

 

 
รูปที่  8   โครงสรางของขา  RA4/T0CKI   
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     ตารางที่  8  เปนรีจิสเตอรที่ใชงานรวมกันกับพอรท  A 
 
 

 
 

  
 ในการใชงานรวมกับภาษา PIC  Basic  Pro  Compiler  เราจะตองเขียนโปรแกรมที่กําหนดทิศทาง
อินพุท / เอาพุท  และ  การใชงานอนาล็อกและดิจิตอลไวลวงหนาดังนี้ 

TRISA  =  %111111     ‘ กําหนดใหทุกขา พอรท A  เปนอินพุท 
                TRISA  =  %11000       ‘ กําหนดให RA0  -  RA3  เปนขาเอาพุท   และ RA4  RA5  เ ปนอนิพุท  
 ADCON1   =  7              ‘ กําหนดพอรท A  ทุกขาเปนอนาล็อก 
               ADCON1  =  0          ‘  กําหนดพอรท A  ทุกขา ยกเวน  RA4  รบัสัญญาณอนาล็อก 
รีจิสเตอร  ADCON1  เปนรีจิสเตอรที่ควบคุมการใชงานรับสัญญาณอนาล็อกของพอรท A  และพอรท E   
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
     
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
     รูปที่ 9   แสดงบิทขอมูลในรีจิสเตอร  ADCON1  สําหรับควบคุมการทํางานของพอรท A 
                                         และพอรท E  ใหรับขอมูลดิจิตอล  และอนาล็อก 
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ขอควรใสใจในรายละเอียดการออกแบบใชงาน คือ   ตามตารางที่ 8  เมื่อสภาวะเริ่มทํางาน  หรือ POR  
พอรท A จะถูกกําหนดใหเปนอินพุท  และรับสัญญาณอนาล็อก   ดังนั้นในคําสั่งเบื้องตนจะตองกําหนดคาใน
รีจิสเตอร TRISA  และ  ADCON1  ใหเขากับการใชงาน         รายละเอียดการใชงานในเบื้องตน มีรายละเอียด 
ตามรูปที่ 9    บิท PCFG0  -  PCFG3   เปนบิทที่ใชควบคุมใหขา I /O  ของทั้งพอรท A  และพอรท E ใหรับ
ขอมูลดิจิตอล  หรืออนาล็อกไดโดยการใหเลือกกําหนดวา  ขา I/O ใดพอรทใด  ที่ตองการใหรับคาสัญญาณเปน
ดิจิตอลหรืออนาล็อก   โดยใหดูในตาราง  หากเปน A  หมายถึงรับอนาล็อก  และ D  หมายถึง  ดิจิตอล  เมื่อเลือก
แลวก็กําหนดคาในรีจิสเตอร  ADCON1  ไปตามนั้น 
 2 )  พอรท  B   โครงสรางของไมโครคอนโทรลเลอร PIC16F877  จะมี  8   ขา   มีรีจิสเตอรที่เกี่ยวของ
การทํางานอยู  2  ตัว  ไดแก  PORTB  เปน  Latch  Output  Buffer ที่ตอกับขา I/O      TRISB  เปนรีจิสเตอรที่
ควบคุมการทําหนาที่เปน  INPUT  และ  OUTPUT  เชนเดียวกับพอรท A       พอรท B  ถูกออกแบบใหมีขาที่
สามารถรับสัญญาณการอินเตอรรัพทจากภายนอกไดทั้งหมด  5  ขา   คือ  RB0/INT  เปนขาที่รับไดโดยตรง   และ
ขา  RB4  -  RB7  สําหรับใชงานดานการออกแบบการรับขอมูลแบบ Keypad  ซึ่งเปนวิธีการรับขอมูลที่มี
ประสิทธิภาพสูงขึ้น   ตามโครงสรางรูปที่ 10  จะมีขาสําหรับควบคุมการทํา  Weak  Pull-up    และขารับสัญญาณ 
อินเตอรรัพท RB0/INT   และรูปที่ 11  แสดงวงจรการตอสัญญาณไปเซ็ตแฟล็กบิท  RBIF  ทั้ง  4  ขา 
      
 
 
 
 
                                                                                            รูปที่ 10  แสดงโครงสรางขา  RB3 : RB0  

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
    
 
 
                                                                                  รูปที่ 11  แสดงโครงสรางขา  RB7 : RB4 

 

 
 



 88

ขา  RB6  และ RB7  เปนขาที่ใชงานโปรแกรมตัวชิพ อีกหนาที่หนึ่งดวย  ดังนั้นการออกแบบวงจรตองมีสวิทช
สับเปลี่ยนหนาที่การใชงานของขา I/O ดังกลาวดวย  หากจะตองออกแบบใหบอรดทดลองมีวงจรโปรแกรมตัวชิพ
อยูดวย    ตามตารางที่  9  เมื่อเกิดสภาวะเริ่มทํางานหรือเกิด RESET  ดวยสภาวะใดก็ตาม  จะทําใหพอรท B  ถูก
กําหนดใหเปนขาอินพุททั้งหมด  และมีการกําหนดใหมีการ  Weak  Pull-up  หมดทุกขา   ดังนั้นหากวงจรที่
ออกแบบถูกกําหนดใหเปนเอาพุท   จะตองกําหนดคาในรีจิสเตอร  TRISB   ใหเปนเอาพุทกอนการเขาสูการใช
งานดวย  
  
     ตารางที่  9   แสดงรีจิสเตอรที่เกี่ยวของกับการทํางานของพอรท  B 
 

 

   
 
 
 
 3 )  พอรท  C   โครงสรางของไมโครคอนโทรลเลอร PIC16F877  จะมี  8   ขา   มีรีจิสเตอรที่เกี่ยวของ
การทํางานอยู  2  ตัว  ไดแก  PORTC  เปน  Latch  Output  Buffer ที่ตอกับขา I/O      TRISC  เปนรีจิสเตอรที่
ควบคุมการทําหนาที่เปน  INPUT  และ  OUTPUT  เชนเดียวกับพอรท B    พอรท C  นอกจากใชงานเปน I /O  
เปนปกติแลวยังถูกนําใชงานฟงกช่ันพิเศษอีกมากมาย  ดังนี้ คือ 
 
     ตารางที่ 10  รายละเอียดการใชงานขา I /O  ของพอรท C  ทั้ง  8  ขา 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
     ตารางที่  11   รีจิสเตอรที่ใชควบคุมการทํางานของพอรท C 
  

 

 
 
 
     จากตารางที่ 11  ในภาวะที่เริ่มทํางาน หรือ RESET  ขา I/O  จะมีสถานะเปนอินพุท 



 89

 4 )  พอรท D  โครงสรางของไมโครคอนโทรลเลอร PIC16F877  จะมี  8   ขา   มีรีจิสเตอรที่เกี่ยวของ
การทํางานอยู  2  ตัว  ไดแก  PORTD  เปน  Latch  Output  Buffer ที่ตอกับขา I/O      TRISD  เปนรีจิสเตอรที่
ควบคุมการทําหนาที่เปน  INPUT  และ  OUTPUT  เชนเดียวกับพอรท C    
  
   
 
 
 
 
                                                                                                  รูปที่  12  โครงสรางของพอรท D 

 

 
 
 
 
 
 
 
ขา I/O  ทุกขาถูกกําหนดใหเปนขา  Parallel  Slave  อีกหนาที่หนึ่งตามตารางที่  12 
 
     ตารางที่ 12  แสดงรายละเอียดการใชงานขา  I / O  ของพอรท D 
 
   
   
 
 
 
 
 
      ตารางที่  13  แสดงรีจิสเตอรที่ใชควบคุมการทํางานของพอรท D 
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 5 )  พอรท  E   โครงสรางของไมโครคอนโทรลเลอร PIC16F877  จะมี  3   ขา   มีรีจิสเตอรที่เกี่ยวของ
การทํางานอยู  2  ตัว  ไดแก  PORTE  เปน  Latch  Output  Buffer ที่ตอกับขา I/O      TRISE  เปนรีจิสเตอรที่
ควบคุมการทําหนาที่เปน  INPUT  และ  OUTPUT      ADCON1 เปนรีจิสเตอรที่ควบคุมการใชงานขา I/O  ให
ทํางานรับสัญญาณดิจิตอล  หรือ อนาล็อก      ขา I/O  ของพอรท E  ยังถูกใชงานเปนขาควบคุมการทํางานใน
โหมดการอาน เขียน แบบขนาน ( Parallel  Mode  Operation ) อีกหนาที่หนึ่ง 
 
    ตารางที่ 14  รายละเอียดการใชงานขา  I/O  ของพอรท  E    
  
   

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
    ตารางที่ 15  รีจิสเตอรที่ใชงานรวมกันกับพอรท E 

 

 
 
 
 
 
การใชงานพอรท E  ตองระวัง เมื่อภาวการณเริ่มเปดไฟทํางาน  หรือการเกิด Reset  กรณีตาง ๆ   จะทําใหขา I/Oมี
สถานะเปนอินพุท  และรับสัญญาณเปน อนาล็อก 
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             รูปที่ 13   แสดงโครงสรางการของขา I/O พอรท E เมื่อทํางานเปน Parallel Slave Port  
 
 การทํางานไมโครคอนโทรลเลอรเปน  Parallel  Slave  Port  Mode ( PSP)  มีประโยชนในการ
เช่ือมตอกับอุปกรณ Parallel  Data  Bus  และพอรทของไมโครโปรเซสเซอรไดโดยตรง  โดยไมตองการ
ตัวแปลงใด ๆ   การเชื่อมตออุปกรณ  Parallel  จะตองใชขา I/O  สองพอรท  คือ  พอรท D เปนพอรทขอมูล   และ
พอรท E เปนพอรทควบคุม  วงจรตามรูปที่  14  รายละเอียดการใชงานใหศึกษาเพิ่มเติมใน Datasheet  3.6 
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 รูปที่ 14   แสดงตัวอยางวงจรการตอเช่ือมกับอุปกรณ Parallel  Data  เพื่อใชงานในโหมด PSP 
 
 
   
 
 
 
 
 
 
 

 

               รูปที่ 15  แสดง  Parallel  Slave  Port   WRITE  Timing  Diagram  
 
   
 
 
 
 
 
 
 
  

 

 รูปที่ 16  แสดง  Parallel  Slave  Port   READ  Timing  Diagram 
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     ตารางที่ 16  แสดงรีจิสเตอรที่เกี่ยวของกับการใชงานโหมด PSP  ทํางานรวมกับการ Interrupt 
 
   

 

 
 
 
 
 
    หมายเหตุ   ตารางขอมูลรีจิสเตอรทั้งหมดไดรับความเอื้อเฟอจากบริษัทไมโครชิพ  ผูผลิตชิพ
ไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล  PIC 
    
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 




