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CP-PIC V3.0&V4.0 (ICD2) 

 

ลักษณะโดยทั่วไป 

 บอรดไมโครคอนโทรลเลอร CP-PIC V3.0 & V4.0 ท่ีไดออกแบบนี้ เปนบอรดที่ออกแบบไวใชงานกับ  

ไมโครคอนโทรลเลอรในตระกูล PIC โดยจะสามารถใชได กับเบอร 16F877-20P,18F442 และ 18F458 หรือเบอรอ่ืนๆ 

ท่ีมีโครงสรางและตําแหนงขาสัญญาณเหมือนกันโดย CPU แตละเบอรก็จะมีคุณสมบัติท่ีแตกตางกันซึ่งสามารถสรุป

คุณสมบัติของ CPU แตละเบอรอยางคราวๆ ดังตารางดานลาง 
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 CPU ดังกลาวจะบรรจุอยูภายในตัวถังแบบ DIP ขนาด 40 ขา และมีทรัพยากรตางๆบรรจุไวภายในตัว CPU 

อยางครบถวน ไมวาจะเปน ADC/TIMER/COUNTER/PWM หรือ PORT I/O ตางๆ ซึ่งมีความเหมาะสมในการนําไป

ประยุกตใชงานในลักษณะตางๆไดเปนอยางดี  

 สําหรับอุปกรณ I/O ตางๆ ซึ่งไมไดมีบรรจุไวในตัวCPU ดวยทางทีมงานอีทีที ก็ไดจัดหาและทําการออกแบบ 

วงจรสําหรับเชื่อมตอกับอุปกรณตางๆที่มีความจําเปนไวใหดวยแลว ไมวาจะเปนจอแสดงผลแบบ LCD ระบบฐานเวลา 

RTC วงจร Line Driver สําหรับการส่ือสารขอมูลอนุกรมแบบ RS232 และ RS422/485 และยังสามารถใหผูใชทําการ

เพิ่มเติมอุปกรณ I/O อ่ืนๆเขาไปไดอีกตามความจําเปนในการใชงาน  

 โดยลักษณะของบอรดไมโครคอนโทรลเลอรท่ีไดออกแบบนี้ จะแบงออกเปน 3 รุน แตละรุนก็จะมีทรัพยากรณ

บนบอรดแตกตางกันไป เพื่อ ใหสามารถเลือกใชงานกันตามความเหมาะสมกับงานดังนี้คือ 

•  CP-PIC V3.0(ICD2) เปนบอรดไมโครคอนโทรลเลอร ซึ่งออกแบบวงจรเฉพาะสวนพื้นฐานที่จําเปน 

เชน แหลงจายไฟ วงจรรีเซ็ต วงจรกําเนิดความถี่สัญญาณนาฬิกา พอรตสําหรับ Download โปรแกรม และวงจรสื่อสาร

อนุกรม สวนวงจร I/O ภายนอกนั้น จะไมไดจัดเตรียมไวใหดวย แตจะทําการตอสัญญาณ I/O ตางๆจาก CPU มาไวยัง

ขั้วตอ Connector สําหรับใหผูใชนําไปเชื่อมตอกับอุปกรณ I/O ภายนอกไดโดยงาย และยังมีพ้ืนที่เอนกประสงคสําหรับ

ใหผูใชออกแบบวงจร I/O และตอวงจร I/O เพิ่มเติมไดเอง เหมาะสําหรับผูใชท่ีตองการนําบอรดไปใชพัฒนางานตนแบบ

โดยการสราง I/O ตางๆขึ้นมาใชงานเอง ซึ่งในบอรดจะประกอบดวย 

-  RS – 232  1 แชนเนล 

-  ETT CON 34PIN (ET BUS I/O 34PIN) 

-  5 Volt Regulator On Board 
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รูปแสดงบอรด CP-PIC V3/458/877 (ICD2) 

 

 

•  CP-PIC V3.0 EXPANSION(ICD2) จะมีลักษณะเดียวกันกับบอรด CP-PIC V3.0(ICD2) แตจะ

มีแผง Photo Board สําหรับใหผูใชตอทดลองวงจร I/O อยางงายๆไดเอง เหมาะสําหรับผูใชท่ีตองการศึกษาเรียนรูและ

ตองการทดลองวงจร I/O ตางๆ รวมกับ CPU อยางงายๆ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปแสดงบอรด CP-PIC V3/458/877 EXP (ICD2) 



คูมือการใชงานบอรดไมโครคอนโทรลเลอร รุน “CP-PIC V3.0 & V4.0(ICD2)”   

ETT CO.,LTD.                                 3                                  WWW.ETT.CO.TH 

•    CP-PIC V4.0 (ICD2)  เปนบอรดไมโครคอนโทรลเลอรท่ีมีการออกแบบวงจรสําหรับเชื่อมตอกับ

อุปกรณ I/O ภายนอกอื่นๆ ท่ีมีความจําเปนไวรองรับการใชงานในลักษณะตางๆ เพื่อใหผูใชงานสามารถนําบอรดไปใช

งานในลักษณะงานที่แตกตางกันได โดยไมตองดัดแปลงวงจร หรือ อาจดัดแปลงวงจรเพียงเล็กนอยสําหรับงาน

บางอยาง โดยประกอบดวยสวนตางๆ ดังนี้ 
 

- RS – 232  1 แชนเนล 

- RS-422/458  1 แชนเนล (IC 75176 เปน Option) 

- ETT CON 34PIN (ET BUS I/O 34PIN) 

- 5 Volt Regulator On Board 

- พอรตตอสัญญาณ ICD2 สําหรับเชื่อมตอสัญญาณโปรแกรมจากภายนอก 

- ADC/IO(CPU) พอรตสําหรับตอ อินพุตอนาลอก 8 Channel 

- CLCD 14PIN พอรตสําหรับตอ LCD (4 Bit Data) 

- RTC #PCF8583P (Option) 

- EEPROM ตั้งแตเบอร  #2432  ขึ้นไป  (Option) 

- I2C IN/OUT เปนIC ขยายพอรต I/O #PCF8574AP (Option) 

- KBI/IO 10 Pin สําหรับตอกับ Keyboard  หรือ ใชเปน Input /Output  Port 

- Relay  Onboard 5V 1ตัว (Option) 

- MCRB02TTL ขั้วตอ Macnetic Card Reader 

- Mini Speaker/Buzzer 

- I2C BUS(EXPAND) 

- PWM1 และ PWM2 ขั้วตอสําหรับใชงาน Capture/Compare/PWM  

#หมายเหต ุOption คือ สวนที่ออกแบบไวใหเปน Socket เปลาๆหากตองการใชงานตองหาซื้อเพิม่เอง  
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ICD2 PORT 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปแสดง ลักษณะโครงสรางของบอรด CP-PIC V3.0(ICD2) และ V3.0 EXPANSION (ICD2) 

 

 

 

 



คูมือการใชงานบอรดไมโครคอนโทรลเลอร รุน “CP-PIC V3.0 & V4.0(ICD2)”   

ETT CO.,LTD.                                 5                                  WWW.ETT.CO.TH 

ICD2 PORT 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปแสดง โครงสรางของบอรด CP-PIC V4.0 (ICD2) 

 

แหลงจายไฟ (POWER SUPPLY) 

 สําหรับแหลงจายไฟของบอรด CP-PIC ท้ัง V3.0 และ V4.0 น้ัน จะสามารถตอใชงานไดท้ังกับไฟกระแสตรง

และกระแสสลับ เนื่องจากในบอรดไดจัดเตรียมวงจร RECTIFIER แบบ BRIDGE พรอมวงจร FILTER และ 

REGULATOR ขนาด +5V ไวใหอยางครบถวนอยูแลว โดยผูใชสามารถปอนแรงดันไฟตรงหรือไฟสลับท่ีมีระดับแรงดัน 

9 - 12 V  โดยสามารถเลือกตอกับขั้ว CONNECTOR แบบ CPA ขนาด 2 ขา หรือจะตอผานขั้ว CONNECTOR สําหรับ 

ADAPTER จายไฟก็ไดเชนกัน โดยการทํางานของแหลงจายไฟจะมีหลอดแสดงผล LED “VCC” สําหรับแสดงผลการ

ทํางานใหทราบดวย 
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RUN

PROG

RUN

PROG

โหมดการทํางานของบอรด 

 การทํางานของบอรด CP-PIC V3.0&V4.0(ICD2) น้ัน สามารถกําหนดโหมดการทํางานของบอรดได 2 โหมด

การทํางานดวยกัน คือ โหมดการโปรแกรม (PROG) และโหมดการทํางานปรกติ  (RUN)  

 

การทํางานในโหมดการโปรแกรม (PROG) 

 ในโหมดนี้จะใชสําหรับในกรณีท่ีตองการโปรแกรมขอมูลลงในไมโครคอนโทรลเลอร ในบอรด CP-PIC 

V3.0&V4.0 น้ี ไดออกแบบ พอรต ICD2 สําหรับเชื่อมตอสัญญาณโปรแกรม (เชื่อมตอสัญญาณกับเคร่ืองโปรแกรม

ภายนอก ET-PGM PIC USB)  ในการออกแบบไดใช  SLIDE SWITCH เพื่อตัดตอขาสัญญาณที่ใชในการโปรแกรม 

ดังนั้นเมื่อทํางานใน โหมดปกติขาสัญญาณตางๆ ก็จะถูกแยกออกจากวงจรสวนของการโปรแกรม ดังนั้นจึงสามารถใช

งานขาสัญญาณตางๆ ไดครบทั้งหมด 

 การเขาสูโหมดของการโปรแกรมทําไดโดยการเลือกตําแหนง SLIDE SWITCH (PROG/RUN) มาที่ตําแหนง 

PROG จากนั้นทําการเชื่อมตอสัญญาณดาวนโหลด (ICD2 port ) เขากับเคร่ืองโปรแกรม และ ทําการโปรแกรมไดเลย 

โดยรายละเอียดของการโปรแกรมศึกษาไดจากคูมือการใชงานของเครื่องโปรแกรม 

 

 

 

 

 

 

 

สวิตชเลือกโหมด RUN/PROG 

 

การทํางานใน USER MODE หรือ RUN MODE 

 การทํางานในโหมดนี้ คือ การทําให CPU กระทําตามคําส่ังตางๆ ตามโปรแกรมที่เราไดออกแบบไวซึง่การเข าสู

โหมดนี้ ทําไดโดยการเลือกตําแหนง SLIDE SWITCH (PROG/RUN) มาที่ตําแหนง RUN  สวิตช Slide ก็จะทําการแยก

ขาสัญญาณตางๆ ออกจากวงจรในสวนของการโปรแกรม ฉน้ันในการใชงาน I/O Port  จึงสามารถนํามาใชงานได      

ครบทั้งหมด   

 

 

 

 

 

 

 

 

 



คูมือการใชงานบอรดไมโครคอนโทรลเลอร รุน “CP-PIC V3.0 & V4.0(ICD2)”   

ETT CO.,LTD.                                 7                                  WWW.ETT.CO.TH 

การจัดสรร I/O ของบอรด CP-PIC V3.0 & V4.0 (ICD2) 

 

บอรด CP-PIC  V3.0&V4.0(ICD2) จะใชไดกับ CPU เบอร  16F877 และ 18F458 ท้ังนี้ขึ้นอยูกับการเลือกใช

งาน  โดยตัว CPU เหลานี้จะมีขาสัญญาณที่สามารถนํามาใชงานเปน I/O Port  ซึ่งในเบอร 18F458 จะมี I/O รวมทัง้ส้ิน 

34 เสน สวน 16F877 มี 33 เสนประกอบดวย 

- RA0-RA6     จํานวน 7 เสนสัญญาณ (สวน 16F877 จะมีเพียง RA0-RA5 คือ 6 เสนเทานั้น) 

- RB0-RB7     จํานวน 8 เสนสัญญาณ 

- RC0-RC7     จํานวน 8 เสนสัญญาณ 

- RD0-RD7     จํานวน 8 เสนสัญญาณ 

- RE0-RE2      จํานวน 3 เสนสัญญาณ 

โดยการออกแบบวงจรของบอรด CP-PIC V3.0&V4.0(ICD2) น้ัน ไดพยายามออกแบบวงจรโดยวางโครงสราง

ของบอรด ใหมีความออนตัวในการใชงานมากที่สุด เพื่อใหผูใชงานสามารถนําบอรดไปประยุกตใชงานในหลายๆ

ลักษณะไดโดยไมตองดัดแปลงโครงสรางวงจรของบอรดไปจากเดิมมากนัก ดังนั้นจึงไดมีการจัดสรรขาสัญญาณ Port 

I/O ของ CPU ใหสามารถทํางานไดหลายหนาที่ โดยใหผูใชสามารถเลือกไดตามตองการ  ซึ่งหนาที่การใชงาน Port I/O 

ของ CPU ในบอรด CP-PIC V3.0&V4.0(ICD2) น้ัน สามารถสรุปไดดังตอไปน้ี 

 

RA0-RA3 และ RA5 ขาสัญญาณเหลานี้นอกจากจะใชงานเปน I/O ปกติไดแลวยังทําหนาที่เปนขาอินพุต

ของสัญญาณอนาล็อก (AN0-AN4) อีกดวยดังนั้นเราจึงตอสายสัญญาณเหลานี้เขากับขั้วตอ ADC/IO(CPU) เพื่อให

สะดวกตอการนําไปใชงาน 

RA4  จะใชงานในสวนของแอลซีดี ซึ่งจะตอเขาที่ขา 6 ของคอนเนคเตอร CLCD โดยทําหนาที่เปนขา Enable 

ใหกับแอลซีดี  

RA6/OSC2/CLKO  เปนขาสัญญาณที่ทําหนาที่ในหลายสวน คือ เปนขา OSC2 และ CLKO จะนํามาใชเปน

ขาสัญญาณ I/O ไดก็ตอเมื่อเราใชคริสตอลออสซิลเลเตอรแบบที่เปนโมดูลสําเร็จสามารถตอเขากับขา OSC1/CLKIN 

ไดเลยโดยที่ไมตองตอกับขา RA6/OSC2 ทําให ขา RA6 วางและนําไปใชเปน I/O ได แตในบอรดที่เราออกแบบจะใช

งานขา RA6/OSC2 รวมกับ OSC1 ในการรับสัญญาณนาฬิกาจากภายนอกดังนั้น ขา RA6 น้ีจึงไมสามารถตอออกไปใช

งานได 

RB0-RB7 สําหรับขาสัญญาณเหลานี้จะสามารถใชงานเปน I/O ได ปกติ แตจะมีคุณสมบัติพิเศษคือจะมีวงจร 

พูลอัพ (Pull-Up) ภายในและยังเปนแหลงกําเนิดสัญญาณอินเตอรัพทตางๆ ดังนี้ 

 - RB0/INT0 เปนขาสัญญาณอินเตอรรัพทภายนอก 0 

 - RB1/INT1 เปนขาสัญญาณอินเตอรรัพทภายนอก 1 

 - RB2/INT2 เปนขาสัญญาณอินเตอรรัพทภายนอก 2 

 - RB3/INT3 เปนขาสัญญาณอินเตอรรัพทภายนอก 3 (เฉพาะเบอร 18F442) 

- RB4-RB7 เปนขาที่สามารถกําเนิดสัญญาณอินเตอรรัพทไดหากมีการเปลี่ยนแปลงในขาสัญญาณ

ดงักลาวและมีการ Enable อินเตอรรัพทประเภทนี้ไว จึงเหมาะกับการนําไปใชงานในสวนของ สวิตช

คียบอรด เนื่องจากมีท้ัง อินเตอรรัพทและวงจรพูลอัพในตัว 
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จากคุณสมบัติดังกลาวเราจึงจัดสรรคการใชงานดังนี้ 

RB0/INT0 จะตอกับขาสัญญาณอินเตอรรัพทของ RTC เบอร PCF8583 โดยจะตอผานจัมเปอรจึงสามารถ

เลือกที่จะตอหรือไมก็ได สามารถเลือกไดโดยการ Shot หรือ Open จัมเปอร INT0 

RB1/INT1 จะตอเขากับขาสัญญาณอินเตอรรัพทของ PCF8574A และขาสัญญาณอินเตอรรัพทของ 

Macnetic Card Reader (MCRB02TTL) ท้ังสองสวนนี้จะตอผานจัมเปอร (INT1) ทําใหสามารถเลือกที่จะตอหรือไมตอ

ก็ได การใชงานจะตองเลือกใชงานอยางใดอยางหนึ่งเทานั้น ไมสามารถใชงานทั้งสองตัวพรอมกันได 

RB2 เปนขาสัญญาณที่ตอเขากับ SPK/BUZZER เพื่อควมคุมการทํางานของ Speaker หรือ Buzzer 

RB3 เปนขาสัญญาณที่ตอกับวงจรที่ควบคุมการทํางานของรีเลย(Relay) โดยจะตอผานจัมเปอรดังนั้นจึง

สามารถเลือกใชงานหรือไมก็ไดโดยการ Shot หรือ Open จัมเปอร RB3(RELAY) 

RB4-RB7 จะตอเขากับขั้วตอ KBI/IO สามารถนําไปตอกับ คียบอรดประเภท Matrix แบบ 4x4,4x3 หรือ จะ

ใชเปน I/O ธรรมดาก็ได ในขา RB6 และ RB7 น้ันนอกจากจะตอกับขั้วตอ KBI/IO แลวยังตอกับสวิตช PROG/RUN เพือ่

ใชเปนสัญญาณในการโปรแกรมเมื่ออยูในโหมดของการโปรแกรม แตเมื่ออยูในโหมด RUN สามารถนํามาใชงานเปน 

I/O ไดปกติ 

 

RC0 ขาสัญญาณนี้จะตอเขากับขั้ วตอ  แอลซีดี  (CLCD) โดยจะตอเขาที่ขา  4  ของคอนเนคเตอร 

เพื่อทําหนาที่เปนขาสัญญาณ RS เพื่อควบคุมการทํางานของ LCD   

RC1 เปนขาสัญญาณทีต่อเขากบัขั้วตอ OC1B เพื่อใชงานในสวนของ ขาสัญญาณอินพตุของ Timer 1 หรือ 

ใชเปนขาสัญญาณในสวนของ Capture2 input /Compare2 Output/PWM2  

RC2 เปนขาสัญญาณที่ตอเขากับขั้วตอ OC1A เพื่อใชเปนขาสัญญาณในสวนของ Capture1 input 

/Compare1 Output/PWM1 

RC3 สําหรับขาสัญญาณ RC3 จะใชทําหนาที่เปนขาสัญญาณ SCL ในการติดตอกับอุปกรณ I2C Bus และ

จะตอเขากับ ขั้วตอ I2C EXPAND เพื่อขยายพอรต I2C BUS 

RC4 สําหรับขาสัญญาณ RC4 จะใชทําหนาที่เปนขาสัญญาณ SDA ในการติดตอกับอุปกรณ I2C Bus และ

จะตอเขากับ ขั้วตอ I2C EXPAND เพื่อขยายพอรต I2C BUS 

RC5  จะใชเปนสัญญาณควบคุมการรับสงขอมูลในการใชงาน RS485 โดยจะควบคุมการทํางานของอุปกรณ

ท่ีเปน Line Driver ก็คือ IC 75176  

RC6 เปนขาสัญญาณที่ทําหนาที่ในการสงขอมูล (Tx) ในโหมดการสื่อสารอนุกรม RS232,RS422 และ 

RS485 โดยจะตอเขากับ IC ท่ีเปน Line Driver คือ Max 232 และ 75176 

RC7  เปนขาสัญญาณที่ทําหนาที่ในการรับขอมูล (Rx) ในโหมดการสื่อสารอนุกรม RS232,RS422 และ 

RS485 โดยจะตอเขากับ IC ท่ีเปน Line Driver คือ Max 232 และ 75176 

RD0-RD3 สําหรับขาสัญญาณเหลานี้จะตอเขากับขั้วตอ KBI/IO เพื่อใชงานสําหรับการตอ คียสวิตช 4x4 หรือ 

4x3 ซึ่งเมื่อใชงานเปนคียบอรดดังกลาวจะทํางานรวมกับ พอรต RB4-RB7 หรือจะใชงานเปน I/O ก็ได 

RD4-RD7 ขาสัญญาณเหลานี้จะทําหนาที่เปนขาสัญญาณ Data ท่ีใชติดตอกับ LCD โดยจะถูกตอไปท่ีคอน

เน็คเตอร CLCD ซึ่งขั้วตอ LCD ท่ีไดออกแบบนี้จะเปนแบบ 4 Bit Data ฉน้ันในการรับสงขอมูลจะทําผานสายสัญญาณ

ท้ัง 4 เสน คือ RD4-RD7 
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RE0-RE2  ขาสัญญาณเหลานี้สามารถใชงานเปน I/O ไดตามปกติ แตจะมีคุณสมบัติพิเศษคือขาสัญญาณ

ดังกลาวจะทําหนาที่เปนขาอินพุตอนาลอก (AN5-AN7) เมื่ออยูในโหมดของ Analog to Digital โดยเราจะนําไปตอกับ

ขั้วตอ ADC/IO(CPU) ทําใหสามารถตอออกไปใชงานไดสะดวก 

 

การใชงานขั้วตอ 34PIN (72IOZ80) 

 สําหรับขั้วตอ Connector ขนาด 34 PIN ของบอรด CP-PIC V3.0&V4.0(ICD2) น้ัน จะมีอยูดวยกัน 2 แบบ 

คือ ถาเปนบอรด CP-PIC V3.0(ICD2) และ CP-PIC V4.0(ICD2) น้ัน จะเปนขั้วแบบ IDE ขนาด 34 PIN ตัวผู ซึ่งขั้วตอ

น้ีออกแบบไวสําหรับใหผูใชเชื่อมตอสัญญาณตางๆของ CPU ออกไปใชงานกับบอรดอื่นๆ ซึ่งอาจเปนบอรดที่ผูใช

ออกแบบและสรางขึ้นเอง หรืออาจใชบอรด I/O ตางๆที่ ทาง บริษัท อีทีที จํากัด สรางขึ้นไวสนับสนุนการใชงานก็ได โดย

วิธีการเชื่อมตอน้ันขอแนะนําใหใชสายแพรขนาด 34 PIN จะสะดวกที่สุดเพราะสามารถทําการเชื่อมตอหรือแยกบอรด

ออกจากกันไดงาย สวนในกรณีท่ีใชบอรดรุน CP-PIC V3.0 EXPANSION(ICD2) น้ัน ขั้วตอ 34 PIN จะเปนแบบ IDE 

ตัวเมีย เพื่อใหผูใชสามารถใชสาย Jumper ตอสัญญาณตางๆจากขั้วตอน้ีไปยังแผงทดลอง Photo Board เพื่อตอ

รวมกับวงจรตางๆไดโดยงาย โดยลักษณะการจัดเรียงสัญญาณเปนดังนี้ 
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รูปแสดงลักษณะของการจัดเรียงสัญญาณของขั้ว 34PIN 
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การใชงานขั้วตอ KBI/IO 

 พอรต KBI/IO ถูกจัดไวท่ีขั้ว Connector ขนาด 10 PIN แบบ IDE ซึ่งขั้วตอน้ีจะมีอยูเฉพาะ ในบอรด รุน     

CP-PIC V4.0(ICD2) เทานั้น โดยขั้วตอน้ีจะเชื่อมตอสัญญาณมาจาก PORTB(RB4-RB7) และ PORTD(RD0-RD3) 

ของ CPU ท้ังหมด 8 เสน ซึ่งเหมาะกับการนําไปประยุกตใชงานในสวนของการเชื่อมตอกับวงจรคียบอรดแบบ Matrix 

ซึ่งสามารถจะใชไดกับคียบอรดแบบ Matrix ขนาด 4x3 หรือ 4x4 ก็ได  

สําหรับในกรณีท่ีไมมีความจําเปนตองใชงานคียบอรดแลว ขั้วตอ KBI/IO น้ีก็ยังสามารถนําไปตอใชงานเปน 

Input หรือ Output ท่ัวๆไปไดอีกดวย 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปแสดงลักษณะของการจัดเรียงสัญญาณของขั้ว KBI/IO 

 

การใชงานขั้วตอ ADC/IO(CPU) 

 พอรต ADC/IO(CPU) น้ีจะถูกเชื่อมตอออกมารอไวยังขั้ว Connector ขนาด 10 PIN แบบ IDE ซึ่งขั้วตอน้ีจะมี

อยูเฉพาะบอรดในรุน CP-PIC V4.0(ICD2) เทานั้น โดยขั้วตอน้ี สามารถนําไปตอใชงานเปนอินพุตของสัญญาณ

อนาลอกทั้ง 8 เชนแนล (AN0-AN7) ซึ่งหากไมใชงานในสวนนี้สามารถใชงานเปนอินพุตเอาตพุตพอรตไดตามปกติ ซึ่ง

ขาสัญญาณตางๆ ท่ีนํามาตอจะเปนดังรูปดานลาง 
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รูปแสดง ลักษณะของการจัดเรียงสัญญาณของขัว้ ADC/IO(CPU) 
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การใชงานขั้วตอ I2C IN/OUT 

 พอรต I2C IN/OUT น้ีจะถูกเชื่อมตอออกมารอไวยังขั้ว Connector ขนาด 10 PIN แบบ IDE ซึ่งขั้วตอน้ีจะมีอยู

เฉพาะบอรดในรุน CP-PIC V4.0(ICD2) เทานั้น โดยขั้วตอ I2C IN/OUT น้ี จะเชื่อมตอมาจากขาสัญญาณ I/O Port ของ 

PCF8574/A ซึ่งสามารถโปรแกรมหนาที่การใชงาน ใหเปน Input หรือ Output ก็ไดตามตองการจากโปรแกรม แตตอง

กําหนดหนาที่ใหเปน Input หรือ Output อยางใดอยางหนึ่งเทานั้น ไมสามารถใชงานทั้งสองหนาที่พรอมๆกันได และใน

การกําหนดหนาที่ใหเปน Input หรือ Output ก็ตองกําหนดใหเหมือนกันทั้ง 8 บิต ดวย โดยลักษณะของขาสัญญาณที่

จัดเรียงไวท่ีขั้ว I2C IN/OUT จะเปนดังรูป 

 

IO0

IO2

IO4

IO6

+VCC

IO1

IO3

IO5

IO7

GND
 

 

รูปแสดง ลักษณะของการจัดเรียงสัญญาณของขัว้ I2C IN/OUT 

 

การใชงานขั้วตอ I2C BUS EXPAND 

 พอรต I2C BUS EXPAND น้ีจะถูกเชื่อมตอออกมารอไวยังขั้ว Connector ขนาด 10 PIN แบบ IDE ซึ่งขั้วตอน้ี

จะมีอยูเฉพาะบอรดในรุน CP-PIC V4.0(ICD2) เทานั้น โดยขั้วตอ I2C BUS EXPAND น้ี จะใชสําหรับทําการขยายหรือ

เพิ่มเติมจํานวนอุปกรณท่ีใชการติดตอส่ือสารแบบ I2C ใหกับบอรด  

 

+VCC

GND

GND

GND

GND

GND

SCL

SDA

INT

NC
 

 

รูปแสดง ลักษณะของการจัดเรียงสัญญาณของขัว้ I2C BUS EXPAND 

 

การใชงานเคร่ืองอานบัตรแถบแมเหล็ก (MAGNETIC-CARD READER) 

 สําหรับบอรด CP-PIC V4.0(ICD2) น้ัน จะออกแบบใหสามารถเชื่อมตอกับเครื่องอานบัตรแถบแมเหล็กรุน 

“MCR-B02TTL” ไดโดยตรง โดยไมตองดัดแปลงวงจรใดๆทั้งส้ิน โดยในบอรดจะจัดเตรียมขั้วแบบ CPA ขนาด 5 PIN ไว

รองรับอยูแลว ผูใชสามารถนําขั้วตอของเครื่องอานบัตรแถบแมเหล็ก รุน “MCR-B02TTL” ของบริษัท อีทีที ตอเขาไปได

ทันที สําหรับในการเขียนโปรแกรมเพื่อเชื่อมตอระหวางบอรด CP-PIC V4.0(ICD2) กับเคร่ืองอานบัตรแถบแมเหล็กนั้น 

จะสามารถทําได 2 แบบ คือ ใชวิธีการวนรอบตรวจสอบสัญญาณจากเครื่องอานบัตรแถบแมเหล็กเอง ซึ่งวิธีการนี้จะใช
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DATA(RC1)

CLOCK(RC2)

PRESENT(RB1)

VCC

GND

1

3

2

4

5

MCRB02TTL

สัญญาณจาก CPU เพียง 2 เสนสัญญาณคือ RC1 ทําหนาที่เปน DATA และ RC2 ทําหนาที่เปน CLOCK โดยตอง

กําหนดคุณสมบัติของสัญญาณทั้ง 2 เสนใหมีทิศทางเปน Input สวนอีกวิธีหนึ่งคือการใชวิธีการ Interrupt ซึ่งสามารถ

ทําไดโดยการ SHORT JUMPER “INT1” ท่ีอยูใกลๆกับขั้วตอเคร่ืองอานบัตรแถบแมเหล็ก ซึ่งการ SHORT JUMPER จะ

เปนการเชื่อมตอสัญญาณอินเตอรรัพทของ CPU เขากับ สัญญาณ PRESENT ของเครื่องอานบัตรแถบแมเหล็ก ดังนั้น

เมื่อมีการนําบัตรแถบแมเหล็กไปรูดผานเครื่องอานบัตรแถบแมเหล็กก็จะมีการสงสัญญาณ Interrupt ออกมายัง CPU 

ซึ่งผูใชก็เพียงแตเขียนโปรแกรมสําหรับบริการการ Interrupt ของ INT1 ไวก็สามารถใชงานไดแลว 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปแสดง ลักษณะของการจัดเรียงสัญญาณของขัว้ตอเคร่ืองอานบตัรแถบแมเหล็ก MCR-B02TTL 

 

 ***หมายเหตุ*** เนื่องจากการเลือกใช Interrupt จากสัญญาณ INT1 ของ CPU น้ัน ภายในบอรด รุน CP-

PIC V4.0(ICD2) สัญญาณ INT1 จะถูกออกแบบใหสามารถเลือกกําหนดใชงานรวมกับอุปกรณหลายๆตัว เชน การ 

Interrupt จาก PORT I/O เบอร PCF8574/A รวมทั้งการ Interrupt จาก เครื่องอานบัตรแถบแมเหล็ก MCR-B02TTL น้ี

ดวย ดังนั้น ในกรณีท่ีตองการเลือกใชวิธีการ Interrupt จากเครื่องอานบัตรแมเหล็กนั้น จะตองทําการ OPEN JUMPER 

สําหรับเลือกการ Interrupt จากอุปกรณอ่ืนๆที่ไมเกี่ยวของออกเสียกอน ใหเหลือการเชื่อมตอสัญญาณ INT1 จาก CPU 

กับอุปกรณเพียงตัวใดตัวหนึ่งเทานั้น เพื่อใหแนใจวาสัญญาณ Interrupt ท่ีเกิดขึ้นจะถูกสงมาออกมาจากเครือ่งอานบตัร

แถบแมเหล็กเทานั้น ไมเชนนั้นแลวอาจเกิดความผิดพลาดขึ้นได 

 

การใชงาน OUTPUT RELAY 

 ภายในบอรด CP-PIC V4.0(ICD2) น้ัน จะออกแบบวงจรควบคุม RELAY ไวใหผูใชงานสามารถนําไป

ประยุกตใชงานทั่วไปไดดวยจํานวน1ชุดโดยวงจรRELAYดังกลาวสามารถใชงานได ท้ังหนาสัมผัสแบบปกติเปด 

(Normal Open : NO) และแบบหนาสัมผัสปกติปด (Normal Close : NC)  

 สําหรับสัญญาณ Output ในการควบคุมการทํางานของ REALY น้ัน จะมาจากขา RB3 ของ CPU ซึ่งเมื่อ

ตองการใชงาน RELAY จะตองทําการ SHORT JUMPER RB3(RELAY) ไวดวยเพื่อเชื่อมตอสัญญาณRB3 มาทําการ

ควบคุมการทํางานของ RELAY และตองแนใจวาไมไดตอสัญญาณ RB3 จากขั้วตออ่ืนๆออกไปใชงานกับอุปกรณใดๆ

นอกเหนือจาก RELAY เนื่องจากสัญญาณ RB3 น้ัน นอกจากจะตอมาใชควบคุมการทํางานของ RELAY แลวยังตอไป

ยังขั้วตอ 34PIN อีกดวย โดยการทํางานของ RELAY จะถูกควบคุมการทํางานจากขาสัญญาณ RB3 โดยผูใชตอง

กําหนดคุณสมบัติของสัญญาณ RB3 ใหทําหนาที่เปน OUTPUT ไวดวย ซึ่งเมื่อขาสัญญาณ RB3 มีสภาวะเปน 
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OUTPUT และใหสถานะเปน “1” จะทําให RELAY ทํางาน แตถาสถานะของสัญญาณ RB3 มีคาเปน “0” จะทําให 

RELAY หยุดทํางาน 

 

 

 

 

 

 

 

รูปแสดง ลักษณะขั้วตอสัญญาณจากหนาสัมผัสของ RELAY 

 

 ***หมายเหตุ*** เนื่องจากสัญญาณ RB3 ท่ีนํามาใชควบคุมการทํางานของ RELAY จะเปนสัญญาณเสน

เดียวกับ RB3 ท่ีตอไวยังขั้ว 34PIN  ดังนั้น เมื่อตองการใชงาน RELAY โดยการควบคุมจาก RB3 แลว ตองแนใจวาไมได

ตอใชงานสัญญาณ RB3 ในจุดอื่นๆอีก  แตถาหากมีความจําเปนตองใชงาน RB3 พรอมกับการใชงาน RELAY ดวยใน

เวลาเดียวกัน ก็อาจดัดแปลงวงจรไดโดยการ OPEN JUMPER RB3(RELAY) ออก แลวใชวิธีการเชื่อมสายสัญญาณ

เสนอื่นๆจาก PORT I/Oของ CPU ท่ีไมไดใชงานมาเขากับวงจรควบคุม RELAY แทนก็ไดเชนเดียวกัน โดยใหเชื่อมตอ

สายสัญญาณที่ตองการไปยัง Jumper RB3(RELAY) ดานที่ตอกับตัวตานทานคา 1KOhm แตการดัดแปลงวิธีน้ีควร

ถอดตัว JUMPER RB3(RELAY) ออกจากบอรดเสียกอน เพื่อจะไดไมหลงลืมทําการ SHORT JUMPER น้ีซ้ําอีกใน

ภายหลัง เนื่องจากจะเปนการ SHORT สัญญาณ RB3 เขากับสัญญาณเสนใหมท่ีบัดกรีมายังวงจร RELAY น้ีอีก 

 

การใชงานลําโพงขนาดเล็ก หรือ BUZZER 

 ภายในบอรด CP-PIC V4.0(ICD2) จะมีวงจรกําเนิดเสียงรวมอยูดวย 1 จุด ซึ่งในตําแหนงนี้สามารถเลือกใส

อุปกรณกําเนิดเสียงแบบลําโพงขนาดเล็ก หรือ จะเลือกใส BUZZER แทนก็ไดเชนเดียวกัน โดยในกรณีท่ีเลือกใชลําโพง

จะมีขอดีคือ สามารถสรางความถี่เสียงไดหลากหลายความถี่ตามตองการแตการเขียนโปรแกรมจะยุงยากกวา 

BUZZER เนื่องจากตองสรางเปนสัญญาณความถี่จึงจะสามารถทําใหลําโพงกําเนิดเสียงใหได สวนในกรณีท่ีเลือกใช 

BUZZER น้ัน จะมีขอดีคือ เขียนโปรแกรมควบคุมการกําเนิดเสียงไดงายกวาลําโพง เนื่องจากใชวิธีการ ON หรือ OFF 

เทานั้น โดยการ ON บิตควบคุม BUZZER ใหมีสภาวะเปน “1” เทานั้น BUZZER ก็จะกําเนิดเสียงใหแลว แตความถี่

เสียงของ BUZZER จะไมสามรถเลือกได เหมือนกับลําโพง 

 สําหรับสัญญาณ Output ในการควบคุมการทํางานของ ลําโพง หรือ BUZZER น้ัน จะมาจากขา RB2 ของ 

CPU  ซึ่งการควบคุมการทํางานของลําโพง หรือ BUZZER ผูใชตองทําการกําหนดคุณสมบัติของสัญญาณ RB2 ใหทํา

หนาที่เปน OUTPUT ไวดวย ซึ่งเมื่อขาสัญญาณ RB2 มีสภาวะเปน OUTPUT และใหสถานะเปน “1” จะทําให ลําโพง 

หรือ BUZZER ทํางาน แตถาสถานะของสัญญาณ RB2 มีคาเปน “0” จะทําให ลําโพง หรือ BUZZER หยุดทํางาน 
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Character LCD

PIN1

42 1086 12
1

14
753 9 11 13

PIN 14

CLCD

Cross Line

การใชงานจอแสดงผลแบบ LCD (Dot-Matrix Character LCD) 

 บอรด CP-PIC V4.0(ICD2) สามารถใชเชื่อมตอกับจอแสดงผล LCD แบบ Dot-Matrix โดยเชื่อมตอผานทาง 

Connector ขนาด 14 PIN และใชตวัตานทานปรับคาไดแบบเกือกมาขนาด 10K สําหรับปรับระดับความสวางของ

หนาจอ LCD โดยวงจรในการเชือ่มตอ LCD ของบอรดนี้จะออกแบบวงจรใหใชวิธกีารควบคมุการทํางานแบบ "DATA 4-

BIT"  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปแสดง ขาสัญญาณของขั้วตอ CLCD 
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สําหรับวิธีการเชื่อมตอสัญญาณจากขัว้ตอ LCD ของบอรดไปเขากับตัว LCD น้ัน เพื่อความสะดวกขอแนะนํา

ใหใชสายแพร ขนาด 14 เสน เปนตัวเชื่อมตอสัญญาณระหวางบอรดและตัว LCD จะสะดวกมากที่สุด  ซึ่งในปจจุบัน

พบวา ลักษณะขั้วสัญญาณที่อยูทางดานของจอแสดงผล LCD เองนั้น ท่ีพบเห็นไดท่ัวๆไป จะมีอยู ดวยกัน 2 แบบ คือ 

- แบบที่เปนขั้วตอแบบแถวเดีย่ว ขนาด 14PIN (HEADER 14X1) โดยการตอสายของ LCD แบบนี้ จะใช

สายแพรขนาด 14 เสน แบบเขาหัว CONNECTOR ไวดานเดียว สําหรับเสียบกับขั้วตอ CLCD ภายใน

บอรด CP-PIC V4.0 สวนปลายสายอีกดานหนึ่งของสายแพรท้ัง 14 เสน จะตองนําไปบัดกรเีขากบัขั้วตอ

ของตวั LCD ใหครบทั้ง 14 เสน โดยในการบัดกรจีะตองสลับปลายสายเปนคูๆเรียงลําดับกันไป คือ ขา 2 

สลับกับ 1,ขา4 สลับกับ 3…ขา14 สลับกับ 13 ตามลําดับ กลาวคือ สายเสนที่1 ตอกับ PIN2 ของ LCD 

สวนสายเสนที2่ จะตองตอกับ PIN1 ของ LCD และในทํานองเดยีวกันสายเสนที3่ ก็จะตองตอกับ PIN4 

ของ LCD อยางนี้เร่ือยไปจนครบทั้ง 14 เสน 

- แบบที่เปนขั้วตอแบบแถวคู 14PIN (HEADER ขนาด 7X2) โดยการตอสายของ LCD แบบนี้ จะใชสาย

แพรขนาด 14 เสน แบบเขาหวั CONNECTOR ไวท้ังสองดาน โดยในการเชื่อมตอน้ัน ใหตอสายแตละ

ดานเขากับขัว้ตอ โดยใหตําแหนงของ PIN1 ของขั้วตอแตละดานอยูในตาํแหนงทีต่รงกันก็สามารถใชงาน

ไดแลว 

 

 ***หมายเหต*ุ** ใน CLCD บางรุนนั้น อาจมีขั้วตอสัญญาณเพิม่เปน ขนาด 16 PIN ซึ่งในกรณีน้ี กจ็ะยังคงใช

วิธีการเชื่อมตอแบบเดิม คือจะใชสัญญาณในการเชื่อมตอระหวาง CLCD กับบอรด เพยีงแค 14 PIN เทานั้น สวน

สัญญาณขา 15 และ 16 ท่ีเพิ่มเขามานั้นจะเปนขาไฟเลี้ยงของวงจร LED Back-Light (A และ K) ซึง่ถา LCD ท่ีซื้อมาใช

งานมี LED Back-Light รวมอยูดวย ขอแนะนาํใหแยกตอไฟเล้ียง LED Back-light เขากับแหลงจายไฟ +5V โดยตรง

ตางหากก็ได หรือถาตองการให LED Back-Light ทํางานตลอดเวลาก็อาจทาํการตอขาสัญญาณ (A) หรือขา 15 เขากับ 

ขา 2 ของ LCD สวนขา (K) ก็ใหตอเขากับขา 1 ของ LCD ก็ไดเชนกัน 

 

การเชื่อมตอกับอุปกรณ I2C BUS 

สําหรับอุปกรณแบบ I2C Bus ท่ีใชในบอรด CP-PIC V4.0 น้ัน จะออกแบบใหสามารถติดตัง้ใชงานอุปกรณ I2C 

ไดพรอมกันในบอรดทัง้หมดดวยกัน 3 ตัว คือ  

- I2C RTC  เบอร PCF8583 ของ PHILIPS  

- EEPROM ในตระกูล 24XX ซึง่สามารถเลือกใชไดหลายเบอรหลายผูผลิต ขึ้นอยูกับขนาดความจุของ

หนวยความจําทีต่องการจะใช  ซึง่ในบอรด CP-PIC V4.0(ICD2) น้ัน สามารถติดตัง้ใชงานหนวยความจาํ 

EEPROM แบบ I2C น้ีไดตั้งแต เบอร 24XX32,24XX64,24XX128,24XX256 หรือ 24XX512 เปนตน 

- I2C I/O เบอร PCF8574 หรือ PCF8574A ของ Phillips 

โดยอุปกรณ I2C ท้ัง 3 ตัวนี้จะตอรวมกันอยูภายในบัสเดียวกัน และใชสัญญาณ RC3 เปนขาสัญญาณ SCL 

และใชสัญญาณ RC4 เปนสัญญาณ SDA ในการควบคมุบัส ซึ่ง CPU จะทําหนาทีเ่ปนตัวแมในการควบคุมบัส 

นอกจากนี้แลวยงัสามารถขยายอุปกรณจําพวก I2C น้ีไดอีก แตตองเปนอุปกรณท่ีมีรหัสควบคมุ Control Word ไมซ้ํากัน

กับอุปกรณท่ีมีอยูแลวภายในบอรดดวยโดยอาจเชื่อมตอผานทางขั้วตอ “I2C EXPANSION” ท่ีบอรดจัดเตรียมไวใหแลว

ก็ได  
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การใชงาน Interrupt ของอุปกรณ I2C 

สําหรับสัญญาณ Interrupt จากอุปกรณ I2C น้ัน เนื่องจาก CPU มีสัญญาณ Input ท่ีใชสําหรับรับการ 

Interrupt จากภายนอก  2 สัญญาณ คือ INT0 และ INT1 ดังนั้น เราจึงไดออกแบบการตอใชงานสัญญาณ Interrupt 

ดังนี้ คือ  

- ตอสัญญาณการ Interrupt INT1ใหกับเคร่ืองอานบัตรแถบแมเหล็ก 

- ตอสัญญาณการ Interrupt INT0ใหกับ RTC PCF8583 

- ตอสัญญาณการ Interrupt INT1ใหกับ PCF8574/A 

จะเห็นไดวาสัญญาณ Interrupt INT1 จะถูกตอใชงานถึงสองสวนคือ เชื่อมตอกับสัญญาณ Interrupt จาก

เครื่องอานแถบแมเหล็ก และ ตอกับสัญญาณ Interrupt ของ PCF8574/A  ดังนั้นในการใชงานจะตองเลือกใช

งานอยางใดอยางหนึ่งเทานั้น ซึง่สามารถทําไดโดยการกําหนดการทํางานใหกับ จัมเปอร INT1 เชน หากใช

งาน Interrupt ของ PCF8574/A ก็ให Short Jumper INT1 ของ PCF8574/A และ Open Jumper INT1 ของ

เครื่องอานบัตรแมเหล็ก MCRB02TTL 

 

แอดเดรสของอุปกรณ I2C  

 เนื่องจากคุณสมบัติของ BUS แบบ I2C น้ัน สามารถเชื่อมตออุปกรณตางๆที่ใชวิธกีารสื่อสารแบบ  I2C ไดมาก

มากหลายตวัภายในบัสเดียวกันได เพียงแตมีขอแมวา อุปกรณท่ีจะนํามาตอรวมกันภายในบัสเดยีวกันนั้น จะตองมีรหัส

ตําแหนงในการติดตอส่ือสาร (Control Byte) ท่ีไมซ้ํากัน ซึง่อุปกรณบางตัวนั้น ผูผลิตไดมีการออกแบบใหสามารถ

กําหนดคารหัสตําแหนง Control Byte ไดมากกวา 1 คาเพื่อใหสามารถเชื่อมตออุปกรณประเภทเดียวกันรวมกันภายใน

บัสเดียวกันไดมากกวา 1 ตัว โดยใชวิธกีารกาํหนดคาโลจิกใหกบัขาสัญญาณสําหรับใชระบุตาํแหนง (Address) ของ

อุปกรณเบอรน้ันๆไดเอง เชน I/O Port เบอร PCF8574 น้ัน สามารถตอรวมกันภายในบัสเดยีวกันไดมากถึง 8 ตัว และยัง

สามารถเชื่อมตออุปกรณ I/O Port ท่ีมีคุณสมบัตเิหมือนกันแตมรีหัสตําแหนงที่แตกตางกันคือ PCF8574A เพิ่มเติมได

อีก 8 ตัว ซึ่งจะเห็นไดวาอุปกรณ I/O Port น้ันสามารถทาํการเพิม่เติมเขาไปใหระบบบัสเดยีวกันไดมากถึง 16 ตัว และใน

ทํานองเดียวกัน หนวยความจาํ EEPROM เบอร 24LC256 ก็สามารถตอรวมกันภายในบัสเดียวกนัไดมากถงึ 8 ตัว จาก

ตัวอยางขางตนจะเห็นไดวาภายในบัสเดียวกันของ I2C น้ัน อุปกรณเพียง 2 ประเภท คือ I/O และ EEPROM สามารถตอ

รวมกันภายในบัสเดียวกันไดมากถึง 24 ตัว คือ I/O PCF8574 8 ตัว ,PCF8574A 8ตัว และ 24LC256 อีก 8 ตัว และยงั

สามารถนาํอุปกรณ I2C อ่ืนๆที่มรีหัสตําแหนงของ Control Byte ไมซ้ํากันมาตอเพิ่มเติมไดอีก แตอยางไรกต็ามถึงแมวา

อุปกรณแบบ I2C น้ียอมใหมีการเชื่อมตอรวมกันภายในบัสเดียวกนัไดหลายตัวภายในระบบบัสเดียวกันก็ตาม แตในทาง

ปฏิบัติแลวอาจเกิดขอจาํกัดในเรือ่งของโหลด (FAN-IN/FAN-OUT) เนื่องจากคุณสมบัติของ Port I/O ของ CPU เอง ก็มี

ขอจํากดัในการขับกระแสใหกับโหลดไดประมาณ 25mA เทานัน้ ซึ่งคงไมสามารถตออุปกรณรวมกันในบัสไดโดยไม

จํากดัจาํนวนเหมือนในทฤษฎีบอกไว ซึง่ในความเปนจริงอาจตองพิจารณาตามความเหมาะสมและความจาํเปนในการ

ใชงานจรงิๆดวยวาในระบบบัสหนึ่งๆของ I2C น้ันควรตออุปกรณในบัสจํานวนเทาใด 
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 หนาที่และเบอร รหัสตําแหนงมาตรฐาน รหัสตําแหนงของบอรด CP-PIC V4.0 

 ของอปุกรณ I2C ในการอาน/เขียน รหัสตําแหนงในการอาน รหัสตําแหนงในการเขียน 

 

 RTC : PCF8583 [1][0][1][0][0][0][X][?] [1][0][1][0][0][0][1][1] [1][0][1][0][0][0][1][0] 

 E2PROM:24XX [1][0][1][0][X][X][X][?] [1][0][1][0][1][0][0][1] [1][0][1][0][1][0][0][0] 

 I/O : PCF8574 [0][1][0][0][X][X][X][?] [0][1][0][0][0][0][0][1] [0][1][0][0][0][0][0][0] 

 I/O : PCF8574A [0][1][1][1][X][X][X][?] [0][1][1][1][0][0][0][1] [0][1][1][1][0][0][0][0] 

 

ตารางแสดง รหสัตําแหนงของอุปกรณ I2C ภายในบอรด CP-PIC V4.0 

 

***หมายเหต*ุ** 1.  คา X หมายถึงคาโลจิกของขาสัญญาณ Address ของอุปกรณ ท่ีกําหนดในวงจร 

  2. คา ? หมายถึงบิตสําหรับกําหนดวาตองการเขยีน หรือ อาน ขอมูลกับอุปกรณ 

  3. เนื่องจาก RTC เบอร PCF8583 และ EEPROM เบอรในกลุม 24XX น้ันมีรหัสตําแหนง 4บิตแรก 

ซ้ํากัน หรือ อยูในกลุมเดยีวกัน ซี่งในบอรด CP-PIC V4.0 น้ันออกแบบให RTC เบอร PCF8583 มีรหัสตําแหนงของ 

Control Byte คงที่เปน 1010001X ไว สวน EEPROM ก็กําหนดรหัสตําแหนง Control Byte ไวท่ี 1010100X ดังนั้นถา

ตองการเพิ่มเตมิอุปกรณใดๆเขาไปอีกตองกําหนดใหคา Control Byte ของอุปกรณท่ีจะตอเพิ่มเขาไปไมซ้ํากับคา 

Control Byte ท้ังสองดังกลาวนีด้วย 

 

การใชงาน I2C RTC เบอร PCF8583 

สําหรับวงจรฐานเวลา RTC น้ัน ในบอรด CP-PIC V4.0 น้ัน จะเลือกใช Chips Support ของ PHILIPS เบอร 

PCF8583 ซึ่งเปนชิพฐานเวลาแบบ I2C-Bus และมีฐานเวลาใหใชงานอยางครบถวน ตั้งแต วินาที/นาท/ีชั่วโมง/วันที่/

เดือน/วันในสัปดาห และปคศ. นอกจากนีย้ังมีความออนตัวในการใชงานคอนขางดเีกีย่วกับระบบเวลา เชน คาของ

ชั่วโมงสามารถกาํหนดไดจากโปรแกรมวาจะใหเปนระบบ 12 ชั่วโมง หรือ 24 ชั่วโมง และในสวนของวันที่และวันใน

สัปดาหก็สามารถปรับเปล่ียนไดเองวา เดือนใดมี 28/29/30 หรือ 31 วันอยางอัตโนมตัิ ซึง่นอกจากจะใขงานเปนฐาน

เวลา RTC แลว PCF8583 น้ียังมีฟงกชั่นพเิศษในการตัง้เวลาสําหรับเปดปดการทํางานของอุปกรณตางๆ (ALARM 

FUNCTION) ไดอีกดวย นอกจากนี้แลวในตวัของ RTC เองยังมีหนวยความจาํ RAM ขนาด 8บิต จาํนวน 240ไบท 

สําหรับใหผูใชนําไปใชงานเก็บขอมูลไดอยางอิสระ เชน อาจนําไปใชในการเก็บคาการตั้ง เวลา เพือ่ใช ตัง้เวลาเปด-ปด 

อุปกรณไฟฟา เปนตน 
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รูปแสดงโครงสรางภายในของ RTC เบอร PCF8583 

 

 จะเห็นไดวา PCF8583 ประกอบขึ้นจากวงจรหลายๆสวน เชน วงจร Power-on Reset วงจรเชื่อมตอแบบ I2C 

วงจรถอดรหัสตําแหนงแอดเดรส วงจรหารความถี่ และวงจรกําเนิดความถี่ขนาด 32.768KHz โดยตองตอคริสตัลจาก

ภายนอกใหกับขา OSCI และ OSCO ดวย สําหรับหนวยความจํานั้น PCF8583 จะมีโครงสรางของหนวยความจําขนาด 

8บิต จํานวน 256 ไบท โดยจัดสรรสําหรับแบงออกเปนรีจิสเตอรของสวนที่เปนฐานเวลาจํานวน 16ไบท(00H-0FH) และ

ใชงานเปน หนวยความจํา RAM ท่ัวไปไดอีก 240ไบท(10H-FFH) ซึ่งในการประยุกตใชงานนั้น ตามปรกติแลวจะ

สามารถใชงานในหนาที่ของ RTC(Clock Mode) หรือใชงานเปนตัวนับ Counter (Event Counter) สําหรับนับความถี่

จากขาสัญญาณ OSCI ก็ได แตสําหรับวงจรของ PCF8583 ภายในบอรด CP-PIC V4.0 น้ันจะออกแบบใหใชงาน 

PCF8583 ในโหมด RTC หรือ Clock Mode เทานั้น 

 

การติดตอสื่อสารกับ RTC เบอร PCF8583 

 ในการเขียนโปรแกรมติดตอกับ RTC น้ัน จะใชวิธีการเชื่อมตอแบบมาตรฐาน I2C Bus โดยใน RTC เบอร 

PCF8583 น้ีจะมีตําแหนงแอดเดรสในการตดิตอภายในบัส หรือ Control Byte เปน “1010001X” ดังนั้นในการตดิตอกับ 

RTC ไมวาจะเปนการเขียนขอมลูหรืออานขอมูลจากตวั RTC กต็ามที หลังจากสรางสภาวะเริ่มตน (Start Condition) 

แลวจะตองสงคา Control Byte ของตวั RTC ในบัส ดวยคา “1010001X”  เพื่อบอกให RTC รับรูวา CPU ตองการจะ

อานหรือเขียนขอมูลใหกับ RTC จากนั้นจึงสงรหัส ไบทแอดเดรส เพื่อระบุตําแหนงแอดเดรสเริ่มตนภายในตัว RTC ท่ี

ตองการจะอานหรือเขียนขอมูลใหกับ RTC เปนลําดับตอไป โดยถาเปนตําแหนงแอดเดรสของฐานเวลาภายในตัว RTC 

จะมีคาตาํแหนงแอดเดรสอยูระหวาง 00H-0FH แต ถาเปนตาํแหนงแอดเดรสของ RAM ภายในตัว RTC จะมคีาอยู

ระหวาง 10H-FFH ตามลําดับ โดยรหัส Control Byte ของ RTC น้ันมีลักษณะโครงสรางดงันี ้
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1 0 1 0 0 0 A0 R/W

บิต7 บิต6 บิต5 บิต4 บิต3 บิต2 บิต1 บิต0

 
 

รูปแสดง โครงสรางของ Control Byte ของ PCF8583 

 

 ***หมายเหตุ*** บิต0 (R/W) น้ันจะใชสําหรับกําหนดวาจะอานหรือเขียนขอมูลจากอุปกรณ 

 

 ซึ่งจะเห็นวาตามสภาวะปรกติแลว Control Byte ของ PCF8583 น้ัน สามารถเลือกได 2 คา โดยการกําหนด

โลจิกใหกับขาสัญญาณ A0 ของ PCF8583 เอง ดังนั้นในระบบบัสเดียวกัน จึงสามารถทําการติดตั้ง RTC เบอร 

PCF8583 น้ีได 2 ตัว โดยตองกําหนดใหขาสัญญาณ A0 ของแตละตัวมีสภาวะเปน “0” และ “1” ซึ่ง ตัวที่ขาสัญญาณ 

A0 มีสภาวะเปน “0” ก็จะมีรหัส Control Byte เปน “1010000X” สวนตัวที่ขาสัญญาณ A0 ไดรับสภาวะลอจิกเปน “1” 

ก็จะมีรหัส Control Byte เปน “1010001X” แทน 

 แตสําหรับบอรด CP-PIC V4.0 น้ัน จะกําหนดใหขาสัญญาณ A0 ของ PCF8583 มีสภาวะทางโลจิกเปน “1” 

คงที่ไวเลย ดังนั้น RTC เบอร PCF8583 ในบอรด CP-PIC V4.0 น้ันจึงมีรหัส Control Byte คงที่เปน “1010001X” เสมอ 

 

 ***หมายเหตุ*** คา X หรือ บิต0 ใน Control Byte เปนบิตสําหรับกําหนดคุณสมบัติในการอานหรือเขียน

ขอมูลกับอุปกรณ I2C โดยถาหากวาบิต0 มีคาเปน “0” จะหมายถึง CPU ตองการเขียนคาไปยังอุปกรณ แตถาคาในบิต

0 มีคาเปน “1” จะหมายถึง CPU ตองการอานคาจากอุปกรณ เชนรหัส Control Byte ของ RTC เบอร PCF8583 มีคา 

“1010001X” ถาตองการเขียนคาไปยัง RTC จะตองสงรหัส Control Byte เปน “10100010” แตถาตองการอานคาจาก 

RTC ก็จะตองสงรหัส Control Byte ดวยคา “10100011” แทน เปนตน 

 

 

การใชงานหนวยความจํา E2PROM (24XX) 

 หนวยความจํา Serial EEPROM ท่ีใชในบอรดจะใชการเชื่อมตอแบบ I2C-Bus ในตระกูล 24XX ซึ่ง

หนวยความจําแบบนี้มีคุณสมบัตท่ีินาสนใจหลายประการคือ มตีัวถงัขนาดเล็ก ใชสัญญาณในการเชื่อมตอนอยเสน 

และสามารถเก็บรักษาขอมูลไวไดนานกวา 200 ป นอกจากนี้ยงัสามารถลบและเขียนซ้าํไดถงึ 1 ลานครั้ง (อางอิงจาก 

Microchip) จึงสามารถนาํไปประยุกตใชงาน ในดานทีเ่กี่ยวของกบัการเก็บรักษาขอมูลสําหรับงานตางๆไดด ี

 โดยผูใชเองสามารถเลือกตดิตั้งหนวยความจําเพื่อใชงาน กับบอรดไดมากมายหลายเบอร ขึ้นอยูกับ

จุดประสงคและขนาดของหนวยความจาํที่ตองการ โดยใหเลือกใช E2PROMในตระกูล 24XX (I2C Bus) ในกลุมท่ี

สามารถกําหนดตําแหนงรหัส Control Byte ของหนวยความจาํจากฮารดแวร (ขาสัญญาณ A2,A1 และ A0) ได เชน 

เบอร 24XX32,64,128 และ 24XX256 ของ Microchip เปนตน 
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1 0 1 0 A2 A1 A0 R/W

บิต7 บิต6 บิต5 บิต4 บิต3 บิต2 บิต1 บิต0

 
 

รูปแสดงรหัส Control Byte ของ 24XX32/64/128/256 ของ Microchip 

 

สําหรับหนวยความจําเบอร 24XX32,24XX64,24XX128 และ 24XX256 ของ Microchip น้ัน จะเห็นไดวารหัส 

Control Byte ในตําแหนง 4บิตบน (บิต7,6,5 และ 4) จะมีคาเปน “1010” สวน บิต3 บิต2 และ บิต1 น้ันจะขึ้นอยูกบั

สภาวะทางลอจิกของขาสัญญาณ A2,A1 และ A0 ในวงจร ซึ่งจากคุณสมบัตดิังกลาวจะทาํใหสามารถทาํการตอ

หนวยความจําดังกลาวไดมากถึง 8 ตัวภายในระบบบัสเดียวกัน โดยกาํหนดสภาวะของขา สัญญาณ ลอจิก แอดเดรสที่

แตกตางกันออกไป โดยสามารถสรุปใหเห็นไดดังตารางตอไปน้ี 

 

เบอร(ความจ)ุ Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bit1 Bit0 

24XX32 (4Kx8) 1 0 1 0 A2 A1 A0 R/W 

24XX64 (8Kx8) 1 0 1 0 A2 A1 A0 R/W 

24XX128 (16Kx8) 1 0 1 0 A2 A1 A0 R/W 

24XX256 (32Kx8) 1 0 1 0 A2 A1 A0 R/W 

 

ตารางแสดงรหสั Control Byte ของหนวยความจําแบบ I2C Bus ของ Microchip 

 

 จากตารางจะเห็นไดวา หนวยความจํา E2PROM แบบ I2C-BUS น้ัน 24XX32/64/128/256 ของ Microchip 

น้ันจะมีรหัส Control Code ท่ีเหมือนกันทุกเบอร แตจะมีความแตกตางกันที่ A0-A2 ดังนั้นเมื่อทําการติดตั้งใชงาน

หนวยความจําเบอรเหลานี้กับบอรด CP-PIC V4.0 แลวจะมีรหัส Control Byte เปน “1010100X” คงที่ตลอด แตถามี

การตอหนวยความจําเหลานี้เพิ่มเติมจากภายนอกบอรดแลวรหัส Control Byte ก็จะขึ้นอยูกับการกําหนดสภาวะทาง

ลอจิกใหกับขาสัญญาณ A2,A1 และ A0 ของหนวยความจําที่ตอไว 

 

การใชงาน I/O Port แบบ I2C (PCF8574/A) 

 ตามปรกติแลว CPU เบอร PIC 16F877,18F442 และ 18F458 น้ันจะมีพอรต I/O สําหรับใหผูใชสามารถ

นําไปใชงานไดมากถึง 5 พอรต อยูแลว ซึ่งในสวนของบอรด CP-PIC V3.0 น้ัน พอรต I/O ท้ังหมดของ CPU จะปลอย

วางไวใหผูใชเลือกใชงานอยางอิสระตามตองการ แตสําหรับบอรดรุน CP-PIC V4.0 น้ัน พอรต I/O ตางๆของ CPU จะ

ถูกจัดสรรออกไปใชงานในวงจรตางๆ ดังไดกลาวอธิบายมาแลวในขางตน แตถาหากวาผูใชงานมีความจําเปนตองใช

งานพอรต I/O จํานวนมาก และจํานวนพอรต I/O ของ CPU ท่ีมีอยูไมเพียงพอตอการใชงานแลว ผูใชก็สามารถทําการ

เพิ่มเติมพอรต I/O ไดอีก โดยในบอรด CP-PIC V4.0 น้ันจะออกแบบใหผูใชสามารถทําการเพิ่มเติม พอรต I/O แบบ I2C 

ซึ่งมีขนาด I/O จํานวน 8 บิต I/O โดยใชไอซี สําหรับทําหนาที่เปนพอรต I/O ของ Phillips เบอร PCF8574 หรือ 

PCF8574A โดย PCF8574/A มีโครงสรางดังรูป 
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รูปแสดง Block Diagram ของ PCF8574/A 

 

นอกจากนี้แลวผูใชงานยังสามารถทําการขยาย จํานวนพอรต I/O ของ PCF8574/A น้ีไดอีกมากถึง 15 ตัว 

(120 บิต I/O) ทางขั้วตอ “I2C EXPAND” ของบอรด เนื่องจาก PCF8574 หรือ PCF8574A น้ัน สามารถตอรวมกัน

ภายในระบบบัสเดียวกันไดมากถึงอยางละ 8 ตัว กลาวคือ ในระบบบัสของ I2C น้ัน จะสามารถตอใชงาน PCF8574 ได

มากถึง 8 ตัว และยังสามารถตอพอรต I/O เบอร PCF8574A ไดอีก 8 ตัว รวมเปน 16 ตัวภายในบัสเดียวกัน โดยการ

กําหนดตําแหนงแอดเดรสของอุปกรณแตละตัวใหมีความแตกตางกัน ซึ่งตามปรกติแลว PCF8574 หรือ PCF8574A น้ัน 

จะมีขาสัญญาณแอดเดรสจํานวน 3 เสน คือ  A0,A1 และ A2 โดยการกําหนดสภาวะทางโลจิกใหกับขาสัญญาณ

แอดเดรสทั้ง 3 ใหมีคาไมซ้ํากัน โดย PCF8574 และ PCF8574A น้ัน จะมีคุณสมบัติและวิธีการใชงานที่เหมือนกันทุก

ประการ แตกตางกันเพียงรหัส Control Byte เทานั้น โดยโครงสรางของรหัส Control Byte ของ PCF8574 และ 

PCF8574A สามารถแสดงใหเห็นไดดังนี้ 

 

0 1 0 0 A2 A1 A0 R/W

บิต7 บิต6 บิต5 บิต4 บิต3 บิต2 บิต1 บิต0

 
 

รูปแสดง รหัส Control Byte ของ PCF8574 
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0 1 1 1 A2 A1 A0 R/W

บิต7 บิต6 บิต5 บิต4 บิต3 บิต2 บิต1 บิต0

 
 

รูปแสดง รหัส Control Byte ของ PCF8574A 

 

 สําหรับรหัส Control Byte ของพอรต I/O เบอร PCF8574 หรือ PCF8574A ของบอรดนั้น จะถูกกําหนดไว

ตายตัว โดยขาสัญญาณแอดเดรส A0,A1 และ A2 จะถูกกําหนดสภาวะโลจิกเปน “0” ไวท้ังหมด ซึ่งในกรณีท่ีผูใชทําการ

ติดตั้งพอรต I/O เบอร PCF8574 จะมีรหัส Control Byte เปน “0100000X” แตสําหรับกรณีท่ีผูใชทําการติดตั้งพอรต I/O 

เบอร PCF8574A จะมีรหัส Control Byte เปน “0111000X” แทน 

 โดยที่ พอรต I/O เบอร PCF8574/A น้ัน ตามปรกติแลวจะสามารถใชงานเปน Input หรือ Output ก็ไดตาม

ตองการ แตจําเปนตองเลือกกําหนดหนาที่เพียงหนาที่เดียวเทานั้น ไมสามารถใชงานเปนทั้ง Input และ Output ในเวลา

เดียวกันได โดยลักษณะโครงสรางภายในของขาสัญญาณ I/O ของ PCF8574 เปนดังนี้ 

 

 
 

รูปแสดง ลักษณะโครงสรางของขาสัญญาณ I/O แตละขาของ PCF8574/A 
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การใชงานพอรตส่ือสารอนุกรม RS232/RS422/RS485 

 ภายในตัว CPU เบอร PIC 16F877,18F442 และ 18F458 ท่ีใชกับบอรด CP-PIC V3.0&V4.0  น้ัน จะมีวงจร

ส่ือสารแบบอนุกรม (Universal Synchronous Asynchronous Receiver Transmitter : USART) บรรจุรวมไวดวยแลว 

ซึ่งวงจรสวนนี้ผูใชงานสามารถทําการเขียนโปรแกรมควบคุมการสื่อสารขอมูลของ CPU กับอุปกรณอ่ืนๆไดตามตองการ 

โดยในสวนของโปรแกรมนั้น ผูใชสามารถกําหนดรูปแบบของการสื่อสารขอมูลไดเองจากโปรแกรมที่เขียนขึ้น ไมวาจะ

เปนความเร็วในการสื่อสาร (Baudrate) จํานวนบิตขอมูลในการรับสง (Data Bit) การกําหนดบิตรวจสอบความถูกตอง

ขอมูล (Parity) และคุณสมบัติอ่ืนๆ ซึ่งในรายละเอียดสวนนี้จะไมขอกลาวถึงขอใหผูใชศึกษาจากคูมือสถาปตยกรรมทาง

ฮารดแวรหรือ Data Sheet ของ CPU เบอร ตางๆ เหลานี้เอง  

 ซึ่งปกติแลวขาสัญญาณสําหรับ รับ-สง ขอมูลของ CPU น้ัน สามารถนําไปเชื่อมตอกับขาสัญญาณ รับ-สง 

ของอุปกรณอ่ืนๆไดแลว โดยขาสง (TX) ของ CPU ตองนําไปตอกับขารับ (RX) ของอุปกรณท่ีจะนํามาส่ือสารกัน สวนขา

รับขอมูล (RX) ของ CPU ก็ตองตอกับขาสงขอมูล (TX) จากอุปกรณท่ีจะนํามาส่ือสารกัน แตเนื่องจากขาสัญญาณ RX 

และ TX ของ CPU น้ัน จะสามารถเชื่อมตอกับสัญญาณที่มีคุณสมบัติเปนแบบ ระดับลอจิก TTL เทานั้น ซึ่งถาใชวิธีการ

เชื่อมตอสัญญาณรับสงของ CPU กับอุปกรณโดยตรงนั้น จะสามารถสื่อสารกันไดเพียงระยะทางใกลๆหรือภายใน

แผงวงจรเดียวกันเทานั้น ไมสามารถส่ือสารกันดวยระยะทางไกลๆได ดังนั้นบอรด CP-PIC V3.0&V4.0 จึงไดออกแบบ

วงจร Line Driver สําหรับทําหนาที่เปน Buffer เพื่อเปล่ียนแปลงระดับสัญญาณทางไฟฟาของขาสัญญาณ รับ-สง 

ขอมูลของ CPU ท่ีเปน แบบ TTL ใหสามารถรับสงขอมูลกันไดในระยะทางที่ไกลมากขึ้น (สามารถอานรายละเอียด

เพิ่มเติมไดจากหัวขอ “ความรูท่ัวไปเกี่ยวกับการส่ือสารอนุกรม” ในภาคผนวกทายเลมของคูมือน้ี) โดยบอรด CP-PIC 

V4.0 น้ัน จะสามารถเลือกกําหนดรูปแบบของวงจร Line Driver สําหรับการส่ือสารอนุกรมได 3 แบบดวยกัน คือ 

 

การสื่อสารอนุกรมแบบ RS232  

ในกรณีน้ีจะตองทําการติดตั้งไอซี Line Driver เพื่อเปล่ียนระดับสัญญาณทางไฟฟาของขาสัญญาณสําหรับ 

รับ-สง ขอมูลแบบ TTL ของ CPU (RX และ TX) ใหเปนระดับสัญญาณทางไฟฟาแบบ RS232 (±12V)  โดยการติดตั้ง

ไอซีเบอร MAX232 เพื่อทําหนาที่เปล่ียนระดับสัญญาณ TTL จากขาสัญญาณสงขอมูล (TX) ของ CPU ใหเปนระดับ

สัญญาณ ±12V สําหรับสงไปยังขารับสัญญาณ (RX) ของอุปกรณภายนอก และในทางกลับกัน ก็จะทําหนาที่เปล่ียน

ระดับสัญญาณสง (TX) แบบ RS232 (±12V) จากอุปกรณภายนอก ใหกลับมาเปนระดับ TTL เพื่อสงใหกับขารับขอมูล 

(RX) ของ CPU ดวย โดยเมื่อเปล่ียนระดับสัญญาณในการรับสงขอมูลจาก TTL มาเปนแบบ RS232 น้ีแลวจะทําให

สามารถทําการ รับ-สง ขอมูลกับอุปกรณภายนอกที่ใชระดับสัญญาณทางไฟฟาในการ รับ-สง แบบเดียวกัน (RS232) 

ไดไกลขึ้น ประมาณ 50ฟุต หรือ ประมาณ 15 เมตร โดยสามารถทําการ รับ-สง ขอมูลกับอุปกรณตางๆไดในลักษณะ

ของตัวตอตัว (Point-to-Point) เทานั้น 

สําหรับสายสัญญาณที่จะนํามาใชสําหรับทําการส่ือสารแบบ RS232 น้ัน จะใชสัญญาณเพียง 2-3 เสน เทานัน้ 

ท้ังนี้ขึ้นอยูกับความตองการในการสื่อสารวาตองการสื่อสารแบบทิศทางเดียวหรือสองทิศทาง 
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- การสื่อสาร RS232 แบบสองทิศทาง ซึ่งจะมีท้ังการรับขอมูลและสงขอมูลไปมา ระหวางดานรับและ

ดานสง โดยในกรณีน้ีจะตองใชสายสัญญาณจํานวน 3 เสน สัญญาณรับขอมูล (RXD) สัญญาณสงขอมลู

(TXD) และสัญญาณอางอิง (GND) โดยในการเชื่อมตอสายนั้นจะตองทําการสลับสัญญาณกับอุปกรณ

ปลายทางดวย คือ สัญญาณสง (TXD) จากบอรด CP-PIC V3.0&V4.0 จะตองตอเขากับสัญญาณรับ 

(RXD) ของอุปกรณ และสัญญาณสง (TXD) จากอุปกรณก็ตองตอกับสัญญาณรับ (RXD) ของบอรด 

สวนสัญญาณอางอิง (GND) จะตองตอตรงถึงกัน จึงจะสามารถทําการ รับ-สง ขอมูลกันได 

- การสื่อสาร RS232 แบบทิศทางเดียว ซึ่งอาจเปนการรอรับขอมูลจากดานสงเพียงอยางเดียว หรืออาจ

เปนการสงขอมูลออกไปยังปลายทางเพียงอยางเดียว โดยไมมีการโตตอบขอมูลซึ่งกันและกัน ซึ่งวิธีน้ีจะ

ใชสายสัญญาณเพียง 2 เสน เทานั้น โดยถาเปนทางดานสง ก็จะตอเพียงสัญญาณสง (TXD) และ

สัญญาณอางอิง (GND) แตถาเปนทางดานรับ ก็จะตอเพียงสัญญาณรับ (RXD) และ สัญญาณอางอิง 

(GND) เทานั้น  

 

โดยขั้วตอของสัญญาณ RS232 ของบอรด CP-PIC V3.0&V4.0 น้ัน จะเปนจุดเชื่อมตอของสัญญาณ รับ-สง 

ขอมูล ท่ีเปล่ียนระดับสัญญาณเปนแบบ RS232 แลว ซึ่งจะมีลักษณะเปนแบบขั้ว CPA ขนาด 4 PIN สําหรับใชเปนจุด

เชื่อมตอสัญญาณ รับ-สง ขอมูลกับอุปกรณภายนอก โดยมีลักษณะการจัดเรียงสัญญาณดังนี้ 

 

 

 

 

 

 

 

แสดงขัว้ตอสัญญาณ RS232 ของบอรด CP-PIC V3.0 & V4.0 

 

 ซึ่งจะเห็นไดวาขั้วตอสัญญาณ RS232 ของบอรดนั้น จะมีท้ังหมด 4 เสน แตในการ รับ-สง ขอมูลแบบปรกติ

น้ัน จะใชสัญญาณเพียงแค 3 เสน คือ RXD,TXD และ GND เทานั้น สวน +VCC ซึ่งเปนไฟเล้ียงวงจร +5V น้ัน จะไม

จําเปนตองนํามาใชในการส่ือสารกันแตอยางใด โดย +VCC หรือ +5V น้ี จะออกแบบเผื่อไวในกรณีท่ีอุปกรณปลายทาง

เปนวงจรขนาดเล็กและไมสะดวกที่จะหาแหลงจายไฟใหกับอุปกรณปลายทางดวย ก็อาจตอไฟเล้ียงวงจร +VCC น้ี

ออกไปใหกับอุปกรณปลายทางดวยก็ไดเชนกัน 

 

****หมายเหตุ*** สําหรับไอซี Line Drive แบบ RS232 น้ัน จะจัดเปนอุปกรณมาตรฐานของบอรดในตระกูล 

CP-PIC V3.0&V4.0 ซึ่งจะมีติดตั้งใหไปกับบอรดอยูแลว ผูใชไมตองจัดหาเพิ่มเติม แตพึงระลึกไวเสมอวา จะตองทําการ

ติดตั้งไอซี Line Driver สําหรับเลือกชนิดสัญญาณทางไฟฟาของการสื่อสารอนุกรม ไดเพียงอยางใดอยางหนึ่งเทานั้น 

เชน เมื่อเลือกติดตั้งไอซี Line Driver เปนแบบ RS232 โดยการติดตั้ง MAX232 ในบอรดแลว จะตองไมติดตั้งไอซี Line 

Driver แบบอื่น เชน RS422 หรือ RS485 เขาไปดวย เพราะจะทําใหไมสามารถรับสงขอมูลกันไดอยางถูกตอง ผูใชตอง

เลือกติดตั้งไอซี Line Driver อยางใดอยางหนึ่งเทานั้น 
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การสื่อสารอนุกรมแบบ RS422  

ในกรณีน้ีจะตองทําการติดตั้งไอซี Line Driver เบอร 75176 หรือ MAX3088 จํานวน 1-2 ตัว เพื่อทําหนาที่

เปล่ียนระดับสัญญาณการไฟฟาในการ รับ-สง แบบ TTL จาก CPU ใหเปนระดับสัญญาณแบบ Balance Line เพื่อ รับ-

สงสัญญาณกับอุปกรณท่ีมีระดับสัญญาณทางไฟฟาเปนแบบ Balance Line เหมือนกัน โดยถาตองการใชการสื่อสาร

แบบ 2 ทิศทาง ก็จะตองติดตั้งไอซี Line Driver จํานวน 2 ตัว โดยแบงเปนตัวแปลงสัญญาณทางดานรับ 1 ตัว และ

ตัวแปลงสัญญาณดานสงอีก 1 ตัว แตถาตองการส่ือสารแบบทิศทางเดียวก็อาจทําการติดตั้งไอซี Line Driver เพียงตัว

เดียว โดยถาตองการใหเปนฝายรับขอมูลเพียงอยางเดียวก็ใหติดตั้งไอซี Line Driver เฉพาะในตําแหนงของ “RXD/422” 

เพียงตัวเดียว แตถาตองการใหเปนฝายสงขอมูลเพียงอยางเดียวก็ใหทําการติดตั้งไอซ Line Driver เฉพาะในตําแหนง 

“TXD/485” เพียงตัวเดียวเทานั้น 

ซึ่งการส่ือสารแบบ RS422 น้ี สามารถนําไปทดแทนการสื่อสารแบบ RS232 ไดทันที โดยไมตองดัดแปลงหรือ

แกไขโปรแกรมเลย ซึ่งการสื่อสารโดยใชระดับสัญญาณในการ รับ-สง แบบ RS422 น้ีจะมีขอดี คือสามารถทําการ

ส่ือสารกันไดในระยะทางที่ไกลขึ้นกวาแบบ RS232 มาก กลาวคือ สามารถจะทําการ รับ-สง ขอมูลกันไดในระยะทาง

ประมาณ 4000 ฟุต หรือ 1200 เมตร หรือ 1.2 กิโลเมตรเลยทีเดียว เพียงแตตองใชสายสัญญาณที่ออกแบบมาสําหรับ

รองรับการใชงานในดานการส่ือสารแบบนี้โดยเฉพาะ ซึ่งไดแก สายสัญญาณแบบ UTP (Un-Shiled Twist Pair) หรือ 

STP (Shiled Twist Pair) โดยการสื่อสารดวยระดับสัญญาณทางไฟฟาแบบ RS422 น้ี ถาเปนการส่ือสารแบบ 2 ทิศทาง 

คือ ท้ังรับขอมูลและสงขอมูล จะสามารถทําการรับสงขอมูลกับอุปกรณตางๆไดในลักษณะของตัวตอตัว (Point-to-

Point) เหมือนกับ RS232  ทุกประการ แตในกรณีท่ีเปนการส่ือสารแบบทิศทางเดียวนั้น สามารถจะทําการตอขนาน

สัญญาณทางดานรับ จํานวนหลายๆจุด เขากับสัญญาณสงเพียงจุดเดียวได โดยถาเลือกใชไอซี Line Driver เบอร 

75176 จะสามารถตอขนานจํานวนอุปกรณสําหรับดานรับขอมูลไดประมาณ 32จุด แตถาเลือกใชไอซี Line Driver เบอร 

MAX3088 น้ัน จะสามารถตอขนานจํานวนอุปกรณทางดานรับขอมูลไดมากถึง 256 จุด เลยทีเดียว แตถาเปนอุปกรณ

ทางดานสงนั้น จะไมสามารถนํามาตอขนานสัญญาณสงขอมูลเขาดวยกันมากกวา 1 จุด เหมือนทางดานฝายรับได ซึ่ง

วงจร Line Driver แบบ RS422 น้ีจะมีอยูเฉพาะในบอรดรุน CP-PIC V4.0 เทานั้น  

สําหรับลักษณะของขั้วตอของสัญญาณ RS422 น้ัน จะเปนแบบ CPA ขนาด 6 PIN ดังรูป โดยในการสื่อสาร

กันนั้น จะใชสายสัญญาณในการ รับ-สง ขอมูลกัน จํานวน 4 เสน สัญญาณ คือ สัญญาณในการรับขอมูล จํานวน 2 

เสน คือ RXA (RX+) และ RXB (RX-) และสัญญาณในการสงขอมูลอีก 2 เสน คือ TXA (TX+) และ TXB (TX-) ซึง่ในการ

ตอสัญญาณนั้น จะตองทําการตอสัญญาณในลักษณะของการสลับกัน คือ สัญญาณสงจะตองตอเขากับสัญญาณรับ 

น่ันก็คือ สัญญาณ RXA (RX+) จะตองตอกับ TXA (TX+) สวน RXB (RX-) ก็จะตองตอกับ TXB (TX-) ดวยเชนกัน โดย

ลักษณะของขั้วตอสัญญาณ RS422 เปนดังรูป 
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การสื่อสารอนุกรมแบบ RS485  

 ในการส่ือสารแบบ RS485 น้ีจะมีคุณสมบัติของสัญญาณทางไฟฟาเหมือนกับ RS422 ทุกประการ เพียงแตวา

ในการส่ือสารแบบ RS485 น้ีจะใชสายสัญญาณในการรับสงขอมูลกันเพียง 2 เสน เทานั้น แตจะมีความพิเศษกวาแบบ 

RS422 ตรงท่ี ทิศทางของสัญญาณจะสามารถปรับเปล่ียนไดจากโปรแกรม กลาวคือ สัญญาณทั้ง 2 เสน น้ีสามารถจะ

สลับหนาที่เปนดานสง และ เปนดานรับได ตามตองการ โดยการควบคุมจาก CPU โดยจากบอรด CP-PIC V4.0 น้ัน จะ

กําหนดใหสัญญาณ RC5 ทําหนาที่สําหรับควบคุมทิศทางของขอมูลวาจะใหเปนรับหรือสง โดยถาควบคุมให RC5 มี

สภาวะเปน “1” จะเปนการกําหนดทิศทางใหเปนฝายสงขอมูล แตถาสภาวะของ RC5 เปน “0” จะเปนการกําหนด

ทิศทางใหเปนฝายรับขอมูล ซึ่งจากคุณสมบัติขอน้ีจะทําใหการส่ือสารแบบ RS485 สามารถทําการตอขนานอุปกรณ

รวมกันในสายสงเดียวกันไดจํานวนหลายๆจุด โดยถาใชไอซี Line Driver เบอร 75176 จะสามารถตอขนานอุปกรณกัน

ได จํานวน 32 จุด แตถาเลือกใชไอซี Line Driver เบอร MAX3088 แลวจะสามารถตอขนานอุปกรณในสายคูเดียวกันได

มากถึง 256 จุด เลยทีเดียว แตมีขอแมวา เมื่อมีการตออุปกรณขนานกันในสายสัญญาณคูเดียวกันมากกวา 2 จุดแลว 

จะตองเขียนโปรแกรมควบคุมใหมีการสงขอมูลออกมาในสายครั้งละ 1  จุดเทานั้น เพราะถามีการกําหนดทิศทางของ

ขอมูลใหเปนสงในเวลาเดียวกันมากกวา 1 จุดแลวจะทําใหเกิดการชนกันของขอมูลและไมสามารถส่ือสารกันไดอยาง

ถูกตอง 

 โดยเมื่อตองการใชวิธีการสื่อสารแบบ RS485 น้ี จะตองทําการติดตั้งไอซี Line Driver เบอร 75176 หรือ 

MAX3088 ในตําแหนงของ “TXD/485” เพียงตัวเดียว พรอมกับเลือกกําหนดเปนแบบ RS485 ดังนี้ 

- ทําการเลือก Jumper สําหรับเลือก “422/485” ไวทางดาน 485 (RS485) 

- ทําการเลือก Jumper “F/H” ไวทางดาน H (Half Duplex) 

- ทําการ Short Jumper สําหรับตอตัวตานทาน Fail Safe Resister คือ “TL” ไว 

- ทําการ Short Jumper  สําหรับตอตัวตานทาน Fail Safe Resister คือ “TH” ไว 

- สายสัญญาณที่ใชจะตอจาก TXB(TX-) และ TXA(TX+) เพียง 2 เสน ออกไปใชงาน 

ซึ่งในการส่ือสารขอมูลแบบ RS485 น้ี จะตองเขียนโปรแกรมขึ้นมารองรับการส่ือสารโดยเฉพาะ เนื่องจาก

ทิศทางของขอมูลสามารถจะกําหนดจากโปรแกรมไดโดยตรง ซึ่งการส่ือสารวิธีน้ีจะมีขอดีคือ ใชสายสัญญาณในการ

รับสงนอยเสน แตจะเสียเวลาในการสื่อสารมากกวาวิธีอ่ืนๆ เนื่องจากวา การสื่อสารแบบนี้จะไมสามารถทําการรับและ

สงขอมูลในเวลาเดียวกันได แตจะตองใชวิธีการ ผลัดกันรับ ผลัดกันสง แทน ซึ่งในความเปนจริงแลวในปจจุบันนี้ ราคา

ของสายสัญญาณแบบ 2 เสน และ 4 เสน แทบจะไมมีความแตกตางกันเลย ดังนั้นเพื่อลดความยุงยากในการเขียน

โปรแกรมสําหรับควบคุมการรับสงขอมูลของ CPU ขอแนะนําใหเลือกใชวิธีการสื่อสารแบบ RS422 จะงายและสะดวก

รวดเร็วกวากันมาก 
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การกําหนด Jumper สําหรับการสื่อสารแบบ RS422/485 

 เนื่องจากวงจร Line Driver ของพอรตส่ือสารอนุกรมของบอรดนั้น ออกแบบใหผูใชสามารถเลือกกําหนดได

หลายแบบ ดังนั้น จึงตองมีการใช Jumper สําหรับเปนตัวเลือกรูปแบบการส่ือสารรวมดวย โดยจะมี Jumper ท่ีเกีย่วของ

กับการใชงานการสื่อสารแบบ RS422 และ RS485 ดังตอไปน้ี คือ 

- Jumper 422/485 เปน Jumper สําหรับเลือกกําหนดการทํางานของไอซี Line Driver ในตําแหนง 

TXD/485 ใหทํางานเปนแบบ RS422 หรือ RS485 โดยถาตองการใหเปนแบบ RS422 จะตองกําหนด 

Jumper ไวทางดาน “422” ซึ่งจะทําใหไอซี Line Driver ตําแหนง “TXD/485” ทําหนาที่เปนฝายสงขอมูล

เพียงอยางเดียว แตถาตองการใชงานแบบ RS485 จะตองกําหนด Jumper ไวทางดาน “485” เพื่อ

กําหนดใหไอซี Line Driver ในตําแหนง “TXD/485” ทําหนาที่เปนทั้งฝายรับและฝายสง ตามการควบคุม

ของสัญญาณ RC5 

- Jumper F/H (Full/Half) เปน Jumper ใชสําหรับเลือกกําหนดรูปแบบการส่ือสารใหเปนแบบ Full 

Duplex (F) หรือ Half Duplex (H) โดยถาตองการใชงานแบบ RS422 จะตองเลือกกําหนด Jumper น้ีไว

ทางดานดาน F(Full Duplex) แตถาตองการใชงานเปนแบบ RS485 จะตองเลือกกําหนด Jumper น้ีไว

ทางดาน H(Half Duplex) แทน 

- Jumper RL เปน Jumper ใชสําหรับเลือกกําหนดการเชื่อมตอ ตัวตานทานสําหรับทําหนาที่คงสถานะ

ของสัญญาณ RXB (RX-) หรือ Fail Safe Resister เพื่อใหสัญญาณ RXB (RX-) มีสภาวะแนนอนเมื่อไม

มีการสงสัญญาณใดๆออกมาในสายเลย ซึ่งถาหากวามีการตอสายสัญญาณระยะทางไกลๆหรือมีการตอ

สายระยะทางไกลๆแตไมไดมีการสงขอมูลออกมาในสายตลอดเวลาแลว ควรที่จะทําการ Short Jumper 

นี้ไวดวยเสมอ โดยเฉพาะอยางยิ่งตัวอุปกรณท่ีอยูในตําแหนงตนสายและปลายสายควรทําการ Short 

Jumper น้ีไวเสมอ สวนอุปกรณท่ีอยูในตําแหนงอื่นๆที่มีระยะไมไกลจากจุดตนสายและปลายสายมาก

นักก็อาจ Open Jumper น้ีออกก็ได แตอยางนอยที่สุด ควรมีการ Short Jumper น้ีใหกับอุปกรณท่ีตอ

รวมอยูในสายสัญญาณจํานวน 1 จุดเสมอ 

- Jumper RH เปน Jumper ใชสําหรับเลือกกําหนดการเชื่อมตอ ตัวตานทานสําหรับทําหนาที่คงสถานะ

ของสัญญาณ RXA (RX+) หรือ Fail Safe Resister เพื่อใหสัญญาณ RXA (RX+) มีสภาวะแนนอนเมื่อ

ไมมีการสงสัญญาณใดๆออกมาในสายเลย ซึ่งถาหากวามีการตอสายสัญญาณระยะทางไกลๆหรือมีการ

ตอสายระยะทางไกลๆแตไมไดมีการสงขอมูลออกมาในสายตลอดเวลาแลว ควรที่จะทําการ Short 

Jumper น้ีไวดวยเสมอ โดยเฉพาะอยางยิ่งตัวอุปกรณท่ีอยูในตําแหนงตนสายและปลายสายควรทําการ 

Short Jumper น้ีไวเสมอ สวนอุปกรณท่ีอยูในตําแหนงอื่นๆที่มีระยะไมไกลจากจุดตนสายและปลายสาย

มากนักก็อาจ Open Jumper น้ีออกก็ได แตอยางนอยที่สุด ควรมีการ Short Jumper น้ีใหกับอุปกรณท่ี

ตอรวมอยูในสายสัญญาณจํานวน 1 จุดเสมอ 

- Jumper RZ เปน Jumper สําหรับเลือกกําหนดการตอตัวตานทาน RZ เพื่อชดเชย คาความตานทานของ

สายสัญญาณ (Impedance) ทางดานรับ ซึ่งถาหากวามีการตอสายสัญญาณในการรับสงเปนระยะทาง

ไกลๆแลวก็ควรทําการ Short Jumper น้ีไวดวยเนื่องจากเมื่อสายมีความยาวมากๆจะเกิดคาความ

ตานทานในสายขึ้น ดังนั้นจึงตองทําการตอคาความตานทานจากภายนอกไปชดเชยคาความตานทาน

ของสายสัญญาณดวย โดยเมื่อทําการ Short Jumper ตําแหนง RZ น้ีไวก็จะเปนการตอตัวตานทาน
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ครอมระหวาง RXA (RX+) และ RXB (RX-) ไว แตถาหากวาตอสายสัญญาณในระยะทางที่ไมไกลมาก

นัก ก็ใหทําการ Open Jumper น้ีออกก็ได 

- Jumper TL เปน Jumper ใชสําหรับเลือกกําหนดการเชื่อมตอ ตัวตานทานสําหรับทําหนาที่คงสถานะ

ของสัญญาณ TXB (TX-) หรือ Fail Safe Resister เพื่อใหสัญญาณ TXB (TX-) มีสภาวะแนนอนเมื่อไมมี

การสงสัญญาณใดๆออกมาในสายเลย ซึ่งถาหากวามีการตอสายสัญญาณระยะทางไกลๆหรือมีการตอ

สายระยะทางไกลๆแตไมไดมีการสงขอมูลออกมาในสายตลอดเวลาแลว ควรที่จะทําการ Short Jumper 

น้ีไวดวยเสมอ โดยเฉพาะอยางยิ่งเมื่อใชงานเปนแบบ RS485 หรือใชงานเปนตัวอุปกรณท่ีอยูในตําแหนง

ตนสายและปลายสายควรทําการ Short Jumper น้ีไวเสมอ สวนอุปกรณท่ีอยูในตําแหนงอื่นๆที่มีระยะไม

ไกลจากจุดตนสายและปลายสายมากนักก็อาจ Open Jumper น้ีออกก็ได แตอยางนอยที่สุด ควรมีการ 

Short Jumper น้ีใหกับอุปกรณท่ีตอรวมอยูในสายสัญญาณจํานวน 1 จุดเสมอ 

- Jumper TH เปน Jumper ใชสําหรับเลือกกําหนดการเชื่อมตอ ตัวตานทานสําหรับทําหนาที่คงสถานะ

ของสัญญาณ TXA (TX+) หรือ Fail Safe Resister เพื่อใหสัญญาณ TXA (TX+) มีสภาวะแนนอนเมื่อไม

มีการสงสัญญาณใดๆออกมาในสายเลย ซึ่งถาหากวามีการตอสายสัญญาณระยะทางไกลๆหรือมีการตอ

สายระยะทางไกลๆแตไมไดมีการสงขอมูลออกมาในสายตลอดเวลาแลว ควรที่จะทําการ Short Jumper 

น้ีไวดวยเสมอ โดยเฉพาะอยางยิ่งเมื่อใชงานเปนแบบ RS485 หรือใชงานเปนตัวอุปกรณท่ีอยูในตําแหนง

ตนสายและปลายสายควรทําการ Short Jumper น้ีไวเสมอ สวนอุปกรณท่ีอยูในตําแหนงอื่นๆที่มีระยะไม

ไกลจากจุดตนสายและปลายสายมากนักก็อาจ Open Jumper น้ีออกก็ได แตอยางนอยที่สุด ควรมีการ 

Short Jumper น้ีใหกับอุปกรณท่ีตอรวมอยูในสายสัญญาณจํานวน 1 จุดเสมอ 

- Jumper TZ เปน Jumper สําหรับเลือกกําหนดการตอตัวตานทาน TZ เพื่อชดเชย คาความตานทานของ

สายสัญญาณ (Impedance) ทางดานสง ซึ่งถาหากวามีการตอสายสัญญาณในการรับสงเปนระยะทาง

ไกลๆแลวก็ควรทําการ Short Jumper น้ีไวดวยเนื่องจากเมื่อสายมีความยาวมากๆจะเกิดคาความ

ตานทานในสายขึ้น ดังนั้นจึงตองทําการตอคาความตานทานจากภายนอกไปชดเชยคาความตานทาน

ของสายสัญญาณดวย โดยเมื่อทําการ Short Jumper ตําแหนง TZ น้ีไวก็จะเปนการตอตัวตานทานครอม

ระหวาง TXA (TX+) และ TXB (TX-) ไว แตถาหากวาตอสายสัญญาณในระยะทางที่ไมไกลมากนัก ก็ให

ทําการ Open Jumper น้ีออกก็ได 

 

 

***ขอสังเกตุ*** จะเห็นไดวาวงจร Line Driver ท้ังแบบ RS422 และ RS485 น้ันจะมีความใกลเคียง กันมาก 

แตมีขอแตกตางอยางหนึ่งที่เห็นไดชัดเจนที่สุด คือ ถาเปนแบบ RS422 จะไมสามารถส่ังเปลี่ยน ทิศทางการรับสงขอมูล

ดวยโปรแกรมได ซึ่งทิศทางการรับสงจะกําหนดตายตัวจากวงจร แตถาเปนแบบ RS485 น้ัน จะสามารถสั่งควบคุมทิศ

ทางการรับสงจากโปรแกรมไดวาจะใหทําหนาที่เปนฝายรับ หรือฝายสง อยางใดอยางหนึ่งไดตามตองการได 
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การพัฒนาโปรแกรมของบอรด CP-PIC V3.0&V4.0(ICD2) 

สําหรับการพัฒนาโปรแกรมนั้น ผูใชงานสามารถเลือกที่จะใชภาษาใดก็ไดในการพัฒนา เชน ภาษาAssembly 

,Basic หรือ ภาษา C ท้ังนี้ขึ้นอยูกับความถนดัของผูใชงาน แตสุดทายแลวจะตองไดไฟลท่ีจะโปรแกรมใหกับ CPU  น่ัน

ก็คือ HEX FILE  ดงันั้นในการพฒันาโปรแกรมจงึตองมี Compiler สําหรับแปลภาษาที่เราเขยีน (TEXT FILE) ใหเปน

ภาษาที่ไมโครคอนโทรลเลอรเขาใจ (HEX FILE) สําหรับในที่น้ีจะขอกลาวถึงเฉพาะวิธกีาร Download Hex File ใหกับ

บอรดเทานั้น สวนวธิีการเขียนโปรแกรมและการสัง่แปลคําส่ังใหไดเปน Hex File น้ัน ขอใหผูใชศึกษาจากขอกําหนดของ

โปรแกรมแปลภาษาทีจ่ะนํามาใชในการเขียนโปรแกรมเอง ซึ่งบอรด CP-PIC V3.0&V4.0(ICD2) จะออกแบบพอรต

สัญญาณสําหรับโปรแกรม (ICD2 Port) ใหสามารถทําการโปรแกรมขอมูลลง CPU ไดโดยการเชื่อมตอกับเคร่ือง

โปรแกรมจากภายนอก (เชน เครื่องโปรแกรม ET-PGMPIC USB) โดยในขั้นตอนการพัฒนาโปรแกรมนั้นสามารถสรุป

เปน โฟลวชารต ดงันี ้

 

สรางและแกไข SOURCE CODE

ในรูปแบบของ TEXT FILE

แปล TEXT FILE

เปน  HEX FILE

ทําการดาวนโหลด HEX FILE

ใหกับไมโครคอนโทรลเลอร

นําไปใชงานจริง

ทดสอบการทํางาน

ของโปรแกรม

ไมผาน

ผาน

ถูกตอง

ไมถูกตอง

กลั
บ
ไป

แก
ไข

 S
O

U
RC

E 
CO

D
E 
ให

ม

 
 

แผนผัง แสดงขัน้ตอนในการพัฒนาโปรแกรม 
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ขั้นตอนการดาวนโหลดโปรแกรมดวยเคร่ืองโปรแกรม ET-PGMPIC USB 

1. เชื่อมตอ ET-PGMPIC USB เขากับพอรต USB ของคอมพิวเตอร 

2. เชื่อมตอสายสัญญาณโปรแกรมจากพอรต ICD2 ของเครื่องโปรแกรม ET-PGMPIC USB มาเขาทีพ่อรต 

ICD2 ของ บอรด CP-PIC V3 & V4(ICD2) และ ตอแหลงจายไฟเขากับบอรดดังรูปตอไปน้ี 

 

 
 

 3.  เล่ือนตําแหนงสวิตชของบอรด CP-PIC V3 & V4 มาที่ตาํแหนง PROG  

 

 

 

 

 

 

 4. เปดโปรแกรม PicKit 2  ซึ่งในขั้นตอนนี้เราสามารถทําการ Erase , Blank Check ,Write , Read และ 

Verify  ไดตามตองการ (รายละเอียดใหศึกษาในคูมือการใชงานเครื่องโปรแกรม ET-PGMPIC USB)  โดยทั่วไปขั้นตอน

การโปรแกรมแบบคราวๆ จะเปนดังโฟวชารตตอไปน้ี 

 

 

 

 

ET-PGMPIC USB

CP-PIC V3 & V4 (ICD2)

ICD2 Cable 

USB PORT 

DC Adapter 
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RUN

PROG

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

         

5.  เมื่อตองการกลับสูโหมดการ RUN โปรแกรมใหเล่ือนสวิตช RUN/PROG มาทีต่ําแหนง RUN 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Erase

Blank

Check

Verify

NO

NO

YES

YES

ลบขอมูล 

ตรวจสอบพืน้ทีห่นวยความจํา

โปรแกรม

ตรวจสอบความถกูตอง

RUN Program

Write

Import Hex

YES

โหลด Hex File เขามา
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CPU ไมทํางานหรือทํางานผดิพลาด  อาจเกิดขึ้นจากหลายสาเหตดุังนี ้

• สวิตช PROG/RUN อยูในตาํแหนง PROG ทําให CPU อยูในโหมดโปรแกรมจงึไมสามารถทาํงานตาม

โปรแกรมได การแกไขใหเลือกสวติชมาที่โหมด RUN เมื่อตองการให CPU ทํางานในโหมด Run Program 

•    การตั้งคา Configuration โดยเฉพาะใน โหมดของ OSC มีผลมาก เพราะ PIC 18F458 สามารถทํางานได 

2 ความถี่ คือ ความถี่จาก OSC ภายนอก(HS :ความถี่  10 MHz) และ โหมด PLL (H4 : OSC ภายนอก x 4 กค็อื 

40MHz)  ใหตรวจสอบใหถูกตองวาใชงานในโหมดไหน  

• Watchdog Timer หากเลือกการทํางานนี้ ใน Configuration แลวไมเขยีนโปรแกรมไป Clear คา 

Watchdog จะทําใหเกิดการรีเซต ตลอดเวลาตามคา Watchdog Timer ดังนั้นจึงควรตรวจสอบกอนวามีการใชงาน 

Watchdog Timer หรือไม ถาไมก็ไมควรเลือกการทาํงานในสวนนี้ 

• การ Set Jumper ตางๆไมถูกตอง ใหตรวจสอบใหถกูตอง ซึ่งสามารถดูรายละเอยีดไดจากหัวขอ 

รายละเอียดการใชงาน Jumper  

• ในกรณีท่ีเขยีนดวยภาษา BASIC ( ใช PIC Basic Pro) จะตองมีการกําหนดคาความถี่ท่ีใชงานโดยใช

คําส่ัง DEFINE  OSC  _ _ ซึ่ง หากไมมกีาร กําหนดความถี่ใหกับ โปรแกรม มันจะตีวาเปนความถี ่4 MHz  ซึ่งจะทาํให

โปรแกรมทํางานผิดพลาดไดดังนัน้เราจงึควรกําหนดใหถกูตอง 

                 ตัวอยาง 

DEFINE     OSC    10    ‘ การกําหนดความถี่ 10 MHz 

DEFINE     OSC    40    ‘ การกําหนดความถี่ 40 MHz 

• การเปลี่ยนโหมดความถี่ เนื่องจาก PIC 18F458 ในบอรด CP-PIC V3.0&V4.0 สามารถทาํงานไดท้ัง 

10MHz(HS) และ 40 MHz(H4) ฉะนั้นในการเปลี่ยนโหมดการทํางานจาก 10 MHz ไปเปน 40MHz หรือจาก 40MHz 

เปน 10MHz เมื่อทําการโปรแกรมเปลี่ยนโหมดเสร็จ CPU จะยงัคงทํางานในโหมดความถีเ่ดิมอยู จนกวาจะมีการปลด

ไฟเล้ียง แลวจายไฟเขามาใหม CPU จึงจะเปลี่ยนมาทํางานในโหมดความถี่ใหมท่ีโปรแกรมใหคร้ังสุดทาย 

 

ปญหาท่ีอาจเกิดขึ้น และแนวทางการแกไข 
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