
 

 

 

 

แผนการสอนมุงเนนสมรรถนะอาชีพ 

และบูรณาการปรัชญาของเศรษฐกิจพอเพียง 

วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

 รหัสวิชา 30120–2001 

หลักสูตรประกาศนยีบัตรวิชาชีพชั้นสูง (ปวส.) 

สาขาวิชาเครื่องมือวัดและควบคุม 

 

ภาคเรียนท่ี 2 ปการศึกษา 2563 

 

 

โดย 

 

นางสาวกาญจนา  อุพงศ 

ตําแหนง ครู  วิทยฐานะครูชํานาญการ 

 

สาขาวิชาเคร่ืองมือวัดและควบคุม  วิทยาลัยเทคนิคระยอง 

สํานักงานคณะกรรมการการอาชีวศึกษา  กระทรวงศึกษาธิการ 
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แผนการสอนมุงเนนสมรรถนะอาชีพ 

และบูรณาการปรัชญาของเศรษฐกิจพอเพียง 

วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

 รหัสวิชา 30120–2001 

หลักสูตรประกาศนยีบัตรวิชาชีพชั้นสูง (ปวส.) 

สาขาวิชาเครื่องมือวัดและควบคุม 

 

 

ภาคเรียนท่ี 2 ปการศึกษา 2563 

 

 

โดย 

 

 

นางสาวกาญจนา  อุพงศ 

ตําแหนง ครู  วิทยฐานะครูชํานาญการ 

 

สาขาวิชาเคร่ืองมือวัดและควบคุม  วิทยาลัยเทคนิคระยอง 

สํานักงานคณะกรรมการการอาชีวศึกษา  กระทรวงศึกษาธิการ 
 ผลงานที่เกิดจากการปฏิบัติหนาที่  ตําแหนงครู 
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ตัวชี้วัดที่ 7  

 

แผนการสอนหรือแผนการจัดการเรียนรู 

รายวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 

หลักสตูรประกาศนียบัตรวิชาชพีชัน้สูง (ปวส.) 

พุทธศักราช 2563 สาขาวิชาเคร่ืองมือวัดและควบคุม 
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การพัฒนาหลักสูตรรายวิชา 

วิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120–2001 

 

หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง พุทธศักราช 2563 

ประเภทวิชาอุตสาหกรรม  สาขาวิชาเครื่องมือวัดและควบคุม 

 

การพัฒนาหลักสูตรรายวิชา 

 

ช่ือวิชา    ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร        

รหัสวิชา   30120-2001  

จํานวนหนวยกิต  3  หนวยกิต 

คาบการสอน   90 ชั่วโมง/ภาคเรียน   

หลักสูตร   หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง พุทธศักราช 2563 

ประเภทวิชา   อุตสาหกรรม  สาขาวิชาเครื่องมือวัดและควบคุม 

ผูทําการพัฒนา   นางสาวกาญจนา อุพงศ 

ปทําการ   ปการศึกษา 2563 
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จุดประสงครายวิชา /มาตรฐานรายวิชา/ คําอธิบายรายวิชา 

ช่ือวิชา     ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร                    จํานวน            3   หนวยกิต 

รหัสวิชา    30120-2001                                 คาบการสอน    90   ชั่วโมง 

 

จุดประสงครายวิชา 

1. เขาใจเก่ียวกับหลักการทํางานวงจรดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

2. สามารถตอวงจรดิจิทัลแบบตาง ๆ และประยุกตใชงาน 

3. สามารถเขียนโปรแกรมไมโครคอนโทรลเลอรในงานควบคุม 

4. มีเจตคติและกิจนิสัยท่ีดีในการทํางานดวยความประณีต รอบคอบและปลอดภัย 

สมรรถนะรายวิชา 

1. แสดงความรูเก่ียวกับหลักการทํางานวงจรดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

2. ตอวงจรดิจิทัลแบบตาง ๆ และประยุกตใชงาน 

3. เขียนโปรแกรมและใชงานไมโครคอนโทรลเลอรในงานควบคุม 

คําอธิบายรายวิชา 

ศึกษาและปฏิบัติเก่ียวกับวงจรลอจิกเกท การลดรูปสมการ วงจรคํานวณทางคณิตศาสตร วงจร

มัลติเพล็กซ ดีมัลติเพล็กซ ดีโคดเดอร เอ็นโคดเดอร วงจรสัญญาณนาฬิกา ฟลิบ-ฟลอบ วงจรนับ วงจรเปลี่ยน

สัญญาณดิจิทัลกับอนาล็อก การประยุกตใชวงจรดิจิทัลในงานวัดและควบคุม โครงสรางสถาปตยกรรม

ไมโครคอนโทรลเลอร การติดตอกับอุปกรณภายนอก เขียนโปรแกรมและใชงานไมโครคอนโทรลเลอรในงานวัด

ควบคุม 
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ความตองการในอาชีพ 

วิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 เปนรายวิชาท่ีเปดสอนในระดับ

ประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง แกผูเรียนในสาขาวิชาเครื่องมือวัดและควบคุม ซ่ึงถือวาเปนรายวิชาท่ีผูเรียน

สามารถนําไปใชในการประกอบอาชีพตามสาขาวิชาท่ีตองการไดเปนอยางดี โดยการจัดการเรียนการสอนตอง

ดําเนินไปใหตรงตามจุดประสงคของหลักสูตร คือ 

1. เพ่ือเปนวิชาชีพท่ีนําไปประยุกตในการประกอบอาชีพ 

2. เพ่ือเปนการคนควาหาความรูและประสบการณเพ่ิมเติม 

3. เพ่ือเปนชางในระดับเทคนิค 

  ดังนั้นความตองการในอาชีพสําหรับผูเรียน จึงมีความจําเปนและสําคัญอยางมาก เพราะสามารถ

นําไปใชในการประกอบอาชีพ และใชสําหรับเปนแนวทางและหลักปฏิบัติในการศึกษาข้ันสูงตอไป 

 

เปาหมายผูเรียน 

เ ป าหมายผู เ รี ยน  เ ก่ี ย ว กับ คุณสมบั ติ ขอ งผู เ รี ยน ท่ี จ ะต อ งมา เ รี ยนร ายวิ ช าดิ จิ ทั ล และ

ไมโครคอนโทรลเลอร  มีดังนี้ 

  1. คุณลักษณะทางกายภาพ  เพศชาย และหญิง 

  2. การศึกษา    ผานการศึกษาวิชาวงจรวงจรดิจิทัล 

  3. การจงูใจ    ท่ัวไปผูเรียนมีความสนใจพอสมควรในการท่ีจะไดนําไป                   

            ประกอบอาชีพและมีความปรารถนาท่ีจะไดรับการพิจารณา

คะแนนหรือผลการเรียนในระดับท่ีดี 

4. ความสามารถ  ผูเรียนมีความจําในระดับปานกลาง ชอบการเรียนโดย การปฏิบัติ

สามารถเห็นหรือรูไดจากสภาพชีวิตประจําวัน หรือสิ่งท่ีเคยผาน

ประสบการณมากอน 

5. เจตคติ  ผูเรียนมีความรูสึกชอบวิชาวงจรดิจิทัล เพราะเปนวิชาพ้ืนฐานไป

ประยุกตใชงานในสาขาวิชาเครื่องมือวัดและควบคุม  
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รายวิชาท่ีสัมพันธกัน 

  รายวิชาท่ีมีความสัมพันธกับวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 จะเปน

รายวิชาท่ีผูเรียนศึกษามากอนคือ 

  1. วิชาพ้ืนฐาน   

   20000-1301 วิชาวิทยาศาสตรเพ่ือพัฒนาทักษะชีวิต 

20000-1401 วิชาคณิตศาสตรพ้ืนฐาน 

20000-1101 วิชาภาษาไทยพ้ืนฐาน 

20000-1201 วิชาภาษาอังกฤษในชีวิตจริง 1 

 2.  วิชาชีพสาขาวิชาเครื่องมือวัดและควบคุม สาขาวิชาไฟฟากําลัง สาขาวิชาอิเล็กทรอนิกสและสาขา

แมคคาทรอนิกส 

   20105-2001 วิชาเขียนแบบไฟฟาและอิเล็กทรอนิกส 

20105-2002 วิชาวงจรไฟฟากระแสตรง 

20105-2003 วิชาวงจรไฟฟากระแสสลับ 

20105-2004 วิชาเครื่องมือวัดไฟฟาและอิเล็กทรอนิกส 

20105-2005 วิชาอุปกรณอิเล็กทรอนิกส 

20105-2006 วิชาวงจรพัลสและสวิตชิง 

20105-2007 วิชาวงจรวงจรดิจิทัล 

รายวิชาดังกลาว เปนวิชาท่ีตองนํามาบูรณาการในรายวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร เพ่ือใช

ศึกษาและประยุกตใชกับวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร (30120-2001) โดยท้ังนี้จะทําใหผูเรียนเกิดการ

เรียนรู มีทักษะความสามารถและนําไปใชสําหรับการประกอบอาชีพไดอยางแทจริง  

 

ความตองการเรียงลําดับกอนหลัง 

 การพิจารณาความตองการเรียงลําดับกอนหลังนั้นใชขอมูลจากจุดประสงครายวิชามาตรฐาน รายวิชา

และคําอธิบายรายวิชา ตามหลักสูตรกําหนด ซ่ึงสามารถสรุปไดดังนี้ 

1. เรื่องระบบตัวเลขและการคํานวณ 

2. เรื่องรหัสดิจิทัล 

3. เรื่ององคประกอบของระบบดิจิทัล 

4. เรื่องการออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู 

5. เรื่องวงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี 
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6. เรื่องการเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 

7. เรื่องวงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ 

8. เรื่องฟลิปฟลอบและวงจรนับ 

9. เรื่องวงจรเลื่อนขอมูลและหนวยความจํา  

10. โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

11. การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 

12. การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร (Stepper Motor) 

13. การเขียนโปรแกรมควบคุมควบคุมดีซีมอเตอร 

14. การเขียนโปรแกรมควบคุมโมดูลตรวจจับอุณหภูมิ และความชื้น 

 

การจําแนกรายการเนื้อหาวิชา 

จากจุดประสงครายวิชา มาตรฐานรายวิชาและคําอธิบายรายวิชาของวิชา ดิจิ ทัลและ

ไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 สามารถจําแนกเนื้อหาวิชาแบงเปนหนวยการเรียนการสอนท้ังสิ้น 

14 หนวยการเรียน โดยยึดตามแนวทางแผนการเรียนรูวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-

2001 หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง พุทธศักราช 2563 รายละเอียดการจําแนกหนวยการเรียนการ

สอนท้ัง 14 หนวยมีดังนี้ 

 

หนวยท่ี 1 เรื่องระบบตัวเลขและการคํานวณ 

หนวยท่ี 2 เรื่องรหัสดิจิทัล 

หนวยท่ี 3 เรื่ององคประกอบของระบบดิจิทัล 

หนวยท่ี 4 เรื่องการออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู 

หนวยท่ี 5 เรื่องวงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี 

หนวยท่ี 6 เรื่องการเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 

หนวยท่ี 7 เรื่องวงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ 

หนวยท่ี 8 เรื่องฟลิปฟลอบและวงจรนับ 

หนวยท่ี 9 เรื่องวงจรเลื่อนขอมูลและหนวยความจํา 

หนวยท่ี 10 โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 11 การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 

หนวยท่ี 12 การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร (Stepper Motor) 

หนวยท่ี 13 การเขียนโปรแกรมควบคุมควบคุมดีซีมอเตอร 

หนวยท่ี 14 การเขียนโปรแกรมควบคุมโมดูลตรวจจับอุณหภูมิ และความชื้น 
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การจัดเรียงเนื้อหารายวิชา  

 วิชาดิจิทัลและไมโครคอนเลอร  รหัสวิชา 30120-2001 

 

หนวยท่ี หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

1. ระบบตัวเลขและการคํานวณ 

 1.1 ระบบตัวเลข 

 1.2 การแปลงเลขฐาน 

 1.3 การคํานวณทางคณิตศาสตรของเลขฐานสอง 

 1.4 การบวกการลบเลขฐานสิบหก 

2. รหัสดิจิทัล 

 2.1 รหัสบีซีดี (BCD Code) 

 2.2 รหัสเลขฐานสิบหก (Hexadecimal Code) 

 2.3 รหัสเกิน 3 (Excess-3 code) 

 2.4 รหัสเกรย (Gray code) 

 2.5 รหัสแอสกี (ASSCII) 

 2.6 ยูนิโคด (Unicode) 

3 องคประกอบของระบบดิจิทัล 

 3.1 อุปกรณลอจิกเกต (Logic gate) 

 3.2 การเปลี่ยนแนนดเกตเปนเกตชนิดอ่ืน ๆ 

 3.3 ตารางความจริง (Truth table) 

 3.4 ไทม่ิงไดอะแกรม (Timing diagram) 

 3.5 วงจรคอมบิเนชนั (Combination circuit) 

 3.6 ตระกูลของอุปกรณลอจิกเกต 

4. การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู 

 4.1 การเขียนฟงกชั่นแบบ SOP และ POS 

 4.2 คณิตศาสตรลอจิก 

 4.3 แผนผังคารนอ (Karnaugh maping : K-map) 

5. วงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี 

 5.1 การบวกเลขฐานสอง (Binary Addition) 

 5.2 การลบเลขฐานสอง (Binary Subtraction) 
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หนวยท่ี หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

6. การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 

 6.1 วงจรเขารหัส (Encoder) 

6.2 วงจรถอดรหัส (Decoder) 

6.3 วงจรแสดงผล (Display circuit) 

7. วงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ 

 7.1 วงจรมัลติเพล็กเซอร (Multiplexer : MUX)  

7.2 วงจรดีมัลติเพล็กเซอร (Demultiplexer : DEMUX) 

8. ฟลิปฟลอบและวงจรนับ 

8.1 ชนิดของฟลิปฟลอป 

8.2 วงจรนับ (Countor) 

8.3 ไอซีวงจรนับ 

9. วงจรเล่ือนขอมูลและหนวยความจํา 

 9.1 วงจรรีจิสเตอร (Register) 

9.2 ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเบอร 74194 

9.3 ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเบอร 74164 

10. โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

10.1 ความรูเบื้องตนของไมโครคอนโทรลเลอร 

10.2 โครงสรางหนวยความจําของไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 และการใชงาน 

MCS-51 

11. การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 

12. การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร (Stepper Motor) 

13. การเขียนโปรแกรมควบคุมควบคุมดีซีมอเตอร 

14. การเขียนโปรแกรมควบคุมโมดูลตรวจจับอุณหภูมิ และความช้ืน 
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การประเมินคาความสามารถ 

(Valuation of Abilities) 

การประเมินคาความสามารถดําเนินการวิเคราะห โดยใชตารางประเมินเพ่ือเปนองคประกอบ ในการ

พิจารณาตัดสินวา รายการเนื้อหาวิชาท่ีจัดไวตามหลักสูตรนั้นมีความจําเปนตอการเรียนรูและมีความสําคัญท่ี

สัมพันธกันหรือไม โดยมีเกณฑการประเมินคาความสามารถดังนี้ 

เกณฑการประเมินคา 

1. ความสําคัญสําหรับอาชีพ (Importance for Vocation, IV) 

      X   =   สําคัญมาก 

       I  =   สําคัญปานกลาง 

      O    =   สําคัญนอย 

2. การกระทําบอยในการใชงาน (Frequency of Perfomance, FP)  

  X    =    ใชเปนประจํา 

  I      =    ใชสัปดาหละครั้ง 

 O    =   ใชเดือนละครั้งหรือนอยกวา 

3. ความสําคัญสําหรับโปรแกรมท่ีสัมพันธกัน (Importance for Related Program, IR) 

      X    =   มีความสําคัญตอความกาวหนาในการเรียนหลักสูตรวิชาท่ีสัมพันธกัน      

                  ผูเรียนไมมีประสบการณหรืออาจสอบตกในวิชาอ่ืนๆถาไมมีความสามารถนี้ 

       I     =  อาจจะชวยใหเกิดความกาวหนาในการเรียนหลักสูตรรายวิชาท่ีสัมพันธกัน 

      O    =  ไมมีผลท่ีจะทําใหเกิดความกาวหนาในการเรียนหลักสูตรรายวิชาท่ีมีความ  

    สัมพันธกัน 

4. ความจําเปนสําหรับการสอน (Necessity of Stage, NS) 

  X    =  ความสามารถท่ีทําการสอนหลักสูตรนี้ และไมสามารถเปลี่ยนไปสอนหลักสูตรอ่ืนได                              

               I     =  ความสามารถอ่ืน ๆ ซ่ึงยอมใหเปลี่ยนไปทําการสอนในหลักสูตรอ่ืนได 

5. ความยากในการเรียน (Learning Difficulty, LD) 

    X    =  ความสามารถท่ีมีความยากในการเรียน 

 I    =  ความสามารถท่ีมีความยากปานกลางในการเรียน 

          O   =  ความสามารถท่ีงายตอการเรียน 

*ผูเรียนมีความสามารถเหลานี้อยูแลวและไดจากพ้ืนฐานความรูเดิม  
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ตารางท่ี 1 การประเมินคาความสามารถ วิชาดิจิทัลและคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 

หนวยท่ี หัวขอเรื่อง / รายการสอน 
การประเมินคา  

IV FP IR NS LD 

1 ระบบตัวเลขและการคํานวณ      

1.1 ระบบตัวเลข X X I X X 

1.2 การแปลงเลขฐาน X X I X X 

1.3 การคํานวณทางคณิตศาสตรของเลขฐานสอง X X I X X 

1.4 การบวกการลบเลขฐานสิบหก I I X X X 

2 รหัสดิจิทัล      

2.1 รหัสบีซีดี (BCD Code) I I X X X 

2.2 รหัสเลขฐานสิบหก (Hexadecimal Code) I I X X X 

2.3 รหัสเกิน 3 (Excess-3 code) I I X X X 

2.4 รหัสเกรย (Gray code) I I X X X 

2.5 รหัสแอสกี (ASSCII) I I X X X 

2.6 ยูนิโคด (Unicode) I I X X X 

3 องคประกอบของระบบดิจิทัล      

3.1 อุปกรณลอจิกเกต (Logic gate) I X X X X 

3.2 การเปลี่ยนแนนดเกตเปนเกตชนิดอ่ืน ๆ I X X X X 

3.3 ตารางความจริง (Truth table) X X X X X 

3.4 ไทม่ิงไดอะแกรม (Timing diagram) I I X X X 

3.5 วงจรคอมบิเนชนั (Combination circuit) I I X X X 

3.6 ตระกูลของอุปกรณลอจิกเกต I I X X X 

4 การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู      

4.1 การเขียนฟงกชั่นแบบ SOP และ POS I I X X X 

4.2 คณิตศาสตรลอจิก X X X X X 

4.3 แผนผังคารนอ (Karnaugh maping : K-map) X X X X X 

5. วงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี      

5.1 การบวกเลขฐานสอง (Binary Addition) X X X X X 

5.2 การลบเลขฐานสอง (Binary Subtraction) X X X X X 

5.3 วงจรบวกเลขฐาน 2 X X X X X 
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ตารางท่ี 1 (ตอ) การประเมินคาความสามารถ วิชาดิจิทัลและคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 

 

หนวยท่ี 

 

หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

 

การประเมินคา  

IV FP IR             NS LD 

5. 5.4 วงจรลบเลขไบนารี X X X X X 

6. การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล      

6.1 วงจรเขารหัส (Encoder) X X X X X 

6.2 วงจรถอดรหัส (Decoder) X X X X X 

6.3 วงจรแสดงผล (Display circuit) I X X X X 

7. วงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ      

7.1 วงจรมัลติเพล็กเซอร (Multiplexer) X X X X X 

7.2 วงจรดีมัลติเพล็กเซอร (Demultiplexer)  X X X X I 

8. ฟลิปฟลอบและวงจรนับ      

8.1 ชนิดของฟลิปฟลอป X X X X I 

8.2 วงจรนับ (Countor) X X X X I 

8.3 ไอซีวงจรนับ    X X X X I 

9. วงจรเล่ือนขอมูลและหนวยความจํา      

9.1 วงจรรีจิสเตอร (Register) X X X X I 

9.2 ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเบอร 74194 X X X X I 

9.3 ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเบอร 74164 X X X X I 

10. โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของ

ไมโครคอนโทรลเลอร 

     

10.1 ความรูเบื้องตนของไมโครคอนโทรลเลอร X X X X I 

10.2 โครงสรางหนวยความจําของ

ไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 และการใชงาน 

MCS-51 

X X X X I 

11. การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment X X X X I 

12. การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร 

(Stepper Motor) 

X X X X X 

13. การเขียนโปรแกรมควบคุมควบคุมดีซีมอเตอร X X X X X 
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ตารางท่ี 1 (ตอ) การประเมินคาความสามารถ วิชาดิจิทัลและคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 

 

หนวยท่ี 

 

หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

 

การประเมินคา  

IV FP IR             NS LD 

14. 
การเขียนโปรแกรมควบคุมโมดูลตรวจจับอุณหภูมิ 

และความช้ืน X X X X X 

 

 

 

 IV = ความสําคัญสําหรับอาชีพ 

           FR     =    การกระทําบอยในการใชงาน 

                IR  =     ความสําคัญสําหรับโปรแกรมท่ีสัมพันธกัน 

                  NS  =    ความจําเปนสําหรับการสอน 

                    LD     =    ความยากในการเรียน 
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การวิเคราะหวัตถุประสงคเชิงพฤติกรรม 

 

  หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง พุทธศักราช 2563 ไดกําหนดจุดประสงครายวิชา มาตรฐาน

รายวิชาและคําอธิบายรายวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร ไวเปนแนวทางในการสอนเพ่ือแสดงถึงสิ่งท่ี

ผูเรียนจะสามารถทําไดหลังจากจบการเรียนวิชานี้แลว ในสวนของผูสอนจะตองกําหนดวัตถุประสงคเชิง

พฤติกรรม เพ่ือทราบขอบขายรายละเอียดเนื้อหาในการจัดการเรียนการสอนใหบรรลุตามท่ีจุดประสงครายวิชา 

มาตรฐานรายวิชาและคําอธิบายรายวิชาท่ีกําหนดไวในหลักสูตร 

วัตถุประสงคการเรียนการรู ถือเปนสิ่งสําคัญของการเรียนการสอนเพราะจะเปนสิ่งท่ีจะนําไปกําหนด

เนื้อหาวิชา กิจกรรมการเรียนการสอน สื่อการสอน การวัดและประเมินผล Norman Gronlund ไดแบง

วัตถุประสงคการเรียนการรู เปน 2 ระดับ คือ 

1.วัตถุประสงคท่ัวไป (General Objectives) เปนวัตถุประสงคท่ีกลาวอยางกวาง ๆ แตมีขอบเขต

ความหมายเหมาะสมกับเนื้อหา  

2.วัตถุประสงคเฉพาะหรือจุดประสงคเชิงพฤติกรรม (Behavioral Objectives) จุดประสงคท่ีคาดหวัง

เห็นการเปลี่ยนแปลงพฤติกรรมของผูเรียนท่ีสามารถสังเกตเห็นได 

  ดังนั้นการวิเคราะหวัตถุประสงคเชิงพฤติกรรม จะเปนสวนในการกําหนดแนวทางการจัดการเรียนการ

สอนอยางเปนรูปธรรม โดยจะวิเคราะหตามพิสัยการเรียนรูของ Benjamin S.Bloom เปน 3 พิสัยคือ   

- พุทธิพิสัย (Cognitive Domain) เปนพฤติกรรมการเรียนรูทางดานสติปญญา 6 ดาน คือ 

   ดานท่ี 1 ความรูความจํา ( Knowledge ) 

   ดานท่ี 2 ความเขาใจ ( Comprehension ) 

   ดานท่ี 3 การนําไปใช  ( Application ) 

   ดานท่ี 4 การวิเคราะห ( Analysis ) 

   ดานท่ี 5 การสังเคราะห ( Synthesis )  

   ดานท่ี 6 การประเมินคา ( Evaluation ) 

 - ทักษะพิสัย (Psychomotor Domain) เปนพฤติกรรมการเรียนรูทางทักษะการปฏิบัติ 

 - จิตพิสัย (Affective Domain) เปนพฤติกรรมการเรียนรูดานจิตสํานึก ทัศนคติและอารมณ 
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ตารางท่ี 2 วิเคราะหวัตถุประสงคเชิงพฤติกรรม รูดานพุทธิพิสัย วิชาดิจิทัลและคอนโทรลเลอร  

          รหัสวิชา 30120-2001 

 

หนวยท่ี 

 

หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

 

ระดับการเรียนรูดานพุทธิพิสัย 

คว
าม

จํา
 

 คว
าม

เข
าใ

จ 

กา
รน

ําไ
ปใ

ช 
   

   
   

   

กา
รว

ิเค
รา

ะห
 

กา
ร

 
กา

รป
ระ

เมิ
น

 

1 ระบบตัวเลขและการคํานวณ       

1.1 ระบบตัวเลข  X     

1.2 การแปลงเลขฐาน  X X    

1.3 การคํานวณทางคณิตศาสตรของเลขฐานสอง  X X    

1.4 การบวกการลบเลขฐานสิบหก   X    

2 รหัสดิจิทัล       

2.1 รหัสบีซีดี (BCD Code)  X X    

2.2 รหัสเลขฐานสิบหก (Hexadecimal Code)  X X X   

2.3 รหัสเกิน 3 (Excess-3 code)  X X    

2.4 รหัสเกรย (Gray code)  X X    

2.5 รหัสแอสกี (ASSCII)  X X X   

2.6 ยูนิโคด (Unicode)  X X    

3 องคประกอบของระบบดิจิทัล       

3.1 อุปกรณลอจิกเกต (Logic gate)  X X    

3.2 การเปลี่ยนแนนดเกตเปนเกตชนิดอ่ืน ๆ  X X    

3.3 ตารางความจริง (Truth table)  X X X   

3.4 ไทม่ิงไดอะแกรม (Timing diagram)  X X X   

3.5 วงจรคอมบิเนชนั (Combination circuit)  X X    

3.6 ตระกูลของอุปกรณลอจิกเกต  X X X   

4 การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู       

4.1 การเขียนฟงกชั่นแบบ SOP และ POS  X X    

4.2 คณิตศาสตรลอจิก  X X X   

4.3 แผนผังคารนอ (Karnaugh maping : K-map)  X X X   
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ตารางท่ี 2 (ตอ) วิเคราะหวัตถุประสงคเชิงพฤติกรรม รูดานพุทธิพิสัย วิชาดิจิทัลและคอนโทรลเลอร  รหัสวิชา 

30120-2001   

 

หนวยท่ี 

 

หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

 

ระดับการเรียนรูดานพุทธิพิสัย 

คว
าม

จํา
 

 คว
าม

เข
าใ

จ 

กา
รน

ําไ
ปใ

ช 
   

   
   

   

กา
รว

ิเค
รา

ะห
 

กา
ร

 
กา

รป
ระ

เมิ
น

 

5. วงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี       

5.1 การบวกเลขฐานสอง (Binary Addition)  X X X   

5.2 การลบเลขฐานสอง (Binary Subtraction)  X X X   

5.3 วงจรบวกเลขฐาน 2  X X X   

5.4 วงจรลบเลขไบนารี  X X X   

6. การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล       

6.1 วงจรเขารหัส (Encoder)  X X X X  

6.2 วงจรถอดรหัส (Decoder)  X X X X  

6.3 วงจรแสดงผล (Display circuit)  X X X X  

7. วงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ       

7.1 วงจรมัลติเพล็กเซอร (Multiplexer) X X X    

7.2 วงจรดีมัลติเพล็กเซอร (Demultiplexer)  X X X X X  

8. ฟลิปฟลอบและวงจรนับ       

8.1 ชนิดของฟลิปฟลอป X X     

8.2 วงจรนับ (Countor)  X X X   

8.3 ไอซีวงจรนับ      X X   

9 วงจรเล่ือนขอมูลและหนวยความจํา       

9.1 วงจรรีจิสเตอร (Register) X X     

9.2 ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเบอร 74194  X X    

9.3 ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเบอร 74164  X X    
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ตารางท่ี 2 (ตอ) วิเคราะหวัตถุประสงคเชิงพฤติกรรม รูดานพุทธิพิสัย วิชาดิจิทัลและคอนโทรลเลอร  รหัสวิชา 

30120-2001   

 

หนวยท่ี 

 

หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

 

ระดับการเรียนรูดานพุทธิพิสัย 

คว
าม

จํา
 

 คว
าม

เข
าใ

จ 

กา
รน

ําไ
ปใ

ช 
   

   
   

   

กา
รว

ิเค
รา

ะห
 

กา
ร

 
กา

รป
ระ

เมิ
น

 

10. โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของ

ไมโครคอนโทรลเลอร 
    

  

 10.1 ความรูเบื้องตนของไมโครคอนโทรลเลอร X X     

 10.2 โครงสรางหนวยความจําของ

ไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 และการใชงาน 

MCS-51 

X X X  

  

11. การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment  X X    

12. การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร 

(Stepper Motor) 
 X X  

  

13. การเขียนโปรแกรมควบคุมควบคุมดีซีมอเตอร  X X    

14. การเขียนโปรแกรมควบคุมโมดูลตรวจจับอุณหภูมิ 

และความช้ืน 
 X X  
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ตารางท่ี 3 การวิเคราะหวัตถุประสงคเชิงพฤติกรรม ดานทักษะพิสัย วิชาดิจิทัลและคอนโทรลเลอร     รหัสวิชา 

30120-2001   

 

หนวยท่ี 

 

หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

 

ระดับการเรียนรูดานทักษะพิสัย 

กา
รเ

ลีย
นแ

บบ
 

กา
รทํ

าต
าม

แบ
บ 

กา
รทํ

าถู
กต

อง
แม

นย
ํา 

   
   

  

กา
รทํ

าอ
ยา

งผ
สม

ผส
าน

 

กา
รทํ

าอ
ยา

งอ
ัตโ

นมั
ติ 

1 ระบบตัวเลขและการคํานวณ      

1.1 ระบบตัวเลข  X X   

1.2 การแปลงเลขฐาน  X X   

1.3 การคํานวณทางคณิตศาสตรของเลขฐานสอง  X X   

1.4 การบวกการลบเลขฐานสิบหก   X X  

2. รหัสดิจิทัล      

2.1 รหัสบีซีดี (BCD Code)  X    

2.2 รหัสเลขฐานสิบหก (Hexadecimal Code)  X    

2.3 รหัสเกิน 3 (Excess-3 code)  X    

2.4 รหัสเกรย (Gray code)  X    

2.5 รหัสแอสกี (ASSCII)  X    

2.6 ยูนิโคด (Unicode)  X X   

3. องคประกอบของระบบดิจิทัล      

3.1 อุปกรณลอจิกเกต (Logic gate)  X    

3.2 การเปลี่ยนแนนดเกตเปนเกตชนิดอ่ืน ๆ  X X   

3.3 ตารางความจริง (Truth table)  X X   

3.4 ไทม่ิงไดอะแกรม (Timing diagram)  X X   

3.5 วงจรคอมบิเนชนั (Combination circuit)  X X   

3.6 ตระกูลของอุปกรณลอจิกเกต  X X   

4 การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู      

4.1 การเขียนฟงกชั่นแบบ SOP และ POS  X X   

4.2 คณิตศาสตรลอจิก  X X   

4.3 แผนผังคารนอ (Karnaugh maping : K-map)  X X   
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ตารางท่ี 3 (ตอ) การวิเคราะหวัตถุประสงคเชิงพฤติกรรม ดานทักษะพิสัย วิชาดิจิทัลและคอนโทรลเลอร รหัส

วิชา 30120-2001 

 

หนวยท่ี 

 

หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

 

ระดับการเรียนรูดานทักษะพิสัย 

กา
รเ

ลีย
นแ

บบ
 

กา
รทํ

าต
าม

แบ
บ 

กา
รทํ

าถู
กต

อง
แม

นย
ํา 

   
   

  

กา
รทํ

าอ
ยา

งผ
สม

ผส
าน

 

กา
รทํ

าอ
ยา

งอ
ัตโ

นมั
ติ 

5. วงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี      

5.1 การบวกเลขฐานสอง (Binary Addition)  X X   

5.2 การลบเลขฐานสอง (Binary Subtraction)  X X   

5.3 วงจรบวกเลขฐาน 2  X X   

5.4 วงจรลบเลขไบนารี   X   

6. การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล      

6.1 วงจรเขารหัส (Encoder)  X    

6.2 วงจรถอดรหัส (Decoder)  X    

6.3 วงจรแสดงผล (Display circuit)   X   

7. วงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ      

7.1 วงจรมัลติเพล็กเซอร (Multiplexer) X X    

7.2 วงจรดีมัลติเพล็กเซอร (Demultiplexer)  X X    

8. ฟลิปฟลอบและวงจรนับ      

8.1 ชนิดของฟลิปฟลอป  X    

8.2 วงจรนับ (Countor)  X X X  

8.3 ไอซีวงจรนับ     X X X  

9. วงจรเล่ือนขอมูลและหนวยความจํา      

9.1 วงจรรีจิสเตอร (Register) X X    

9.2 ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเบอร 74194  X X   

9.3 ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเบอร 74164  X X   
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ตารางท่ี 3 (ตอ) การวิเคราะหวัตถุประสงคเชิงพฤติกรรม ดานทักษะพิสัย วิชาดิจิทัลและคอนโทรลเลอร รหัส

วิชา 30120-2001 

 

หนวยท่ี 

 

หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

 

ระดับการเรียนรูดานทักษะพิสัย 

กา
รเ

ลีย
นแ

บบ
 

กา
รทํ

าต
าม

แบ
บ 

กา
รทํ

าถู
กต

อง
แม

นย
ํา 

   
   

  

กา
รทํ

าอ
ยา

งผ
สม

ผส
าน

 

กา
รทํ

าอ
ยา

งอ
ัตโ

นมั
ติ 

10. 

 

โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของ

ไมโครคอนโทรลเลอร 

  
  

 

10.1 ความรูเบื้องตนของไมโครคอนโทรลเลอร X     

10.2 โครงสรางหนวยความจําของไมโครคอนโทรลเลอร

ตระกูล MCS-51 และการใชงาน MCS-51 
X X   

 

11. การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment X X X   

12. การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร (Stepper 

Motor) 
X X X  

 

13. การเขียนโปรแกรมควบคุมควบคุมดีซีมอเตอร X X X   

14. การเขียนโปรแกรมควบคุมโมดูลตรวจจับอุณหภูมิ และ

ความช้ืน 
X X X  
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ตารางท่ี 4 การวิเคราะหวัตถุประสงคเชิงพฤติกรรม  ดานจิตพิสัย วิชาดิจิทัลและคอนโทรลเลอร  

          รหัสวิชา 30120-2001 

หนวยท่ี 

 

หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

 

ระดับการเรียนรูดานจิตพิสัย 

กา
รร

ับร
ู 

กา
รต

อบ
สน

อง
  

กา
รเ

ห็น
คุณ

คา
   

   
   

กา
รจ

ดัร
ะบ

บก
าร

คิด
 

กา
รมี

ลัก
ษณ

ะเ
ฉพ

าะ
ตน

 

1 ระบบตัวเลขและการคํานวณ      

1.1  ระบบตัวเลข  X    

1.2  การแปลงเลขฐาน  X X X  

1.3  การคํานวณทางคณิตศาสตรของเลขฐานสอง   X X  

1.4  การบวกการลบเลขฐานสิบหก    X  

2. รหัสดิจิทัล      

2.1 รหัสบีซีดี (BCD Code)  X X   

2.2 รหัสเลขฐานสิบหก (Hexadecimal Code)  X X X  

2.3 รหัสเกิน 3 (Excess-3 code)  X X   

2.4 รหัสเกรย (Gray code)  X X   

2.5 รหัสแอสกี (ASSCII)  X X   

2.6 ยูนิโคด (Unicode)  X X   

3. องคประกอบของระบบดิจิทัล      

3.1 อุปกรณลอจิกเกต (Logic gate) X X X   

3.2 การเปลี่ยนแนนดเกตเปนเกตชนิดอ่ืน ๆ  X X   

3.3 ตารางความจริง (Truth table)  X X   

3.4 ไทม่ิงไดอะแกรม (Timing diagram)  X X X  

3.5 วงจรคอมบิเนชนั (Combination circuit)  X X X  

3.6 ตระกูลของอุปกรณลอจิกเกต  X X   

4 การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู      

4.1 การเขียนฟงกชั่นแบบ SOP และ POS  X X X  

4.2 คณิตศาสตรลอจิก  X X X  

4.3 แผนผังคารนอ (Karnaugh maping : K-map)  X X X  
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ตารางท่ี 3 (ตอ) การวิเคราะหวัตถุประสงคเชิงพฤติกรรม ดานจิตพิสัย วิชาดิจิทัลและคอนโทรลเลอร   รหัสวิชา 

30120-2001   

 

หนวยท่ี 

 

หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

 

ระดับการเรียนรูดานทักษะพิสัย 

กา
รร

ับร
ู 

กา
รต

อบ
สน

อง
  

กา
รเ

ห็น
คุณ

คา
   

   
   

กา
รจ

ดัร
ะบ

บก
าร

คิด
 

กา
รมี

ลัก
ษณ

ะเ
ฉพ

าะ
ตน

 

5. วงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี      

5.1 การบวกเลขฐานสอง (Binary Addition)   X X  

5.2 การลบเลขฐานสอง (Binary Subtraction)   X X  

5.3 วงจรบวกเลขฐาน 2   X X  

5.4 วงจรลบเลขไบนารี   X X  

6. การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล      

6.1 วงจรเขารหัส (Encoder)  X X   

6.2 วงจรถอดรหัส (Decoder)  X X   

6.3 วงจรแสดงผล (Display circuit)  X X   

7. วงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ      

7.1 วงจรมัลติเพล็กเซอร (Multiplexer)  X X   

7.2 วงจรดีมัลติเพล็กเซอร (Demultiplexer)   X X   

8. ฟลิปฟลอบและวงจรนับ      

8.1 ชนิดของฟลิปฟลอป  X X   

8.2 วงจรนับ (Countor)   X X  

8.3 ไอซีวงจรนับ      X X  

9. วงจรเล่ือนขอมูลและหนวยความจํา      

9.1 วงจรรีจิสเตอร (Register)  X X   

9.2 ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเบอร 74194  X X   

9.3 ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเบอร 74164  X X   
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ตารางท่ี 3 (ตอ) การวิเคราะหวัตถุประสงคเชิงพฤติกรรม ดานจิตพิสัย วิชาดิจิทัลและคอนโทรลเลอร  รหัสวิชา 

30120-2001   

 

หนวยท่ี 

 

หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

 

ระดับการเรียนรูดานทักษะพิสัย 

กา
รร

ับร
ู 

กา
รต

อบ
สน

อง
  

กา
รเ

ห็น
คุณ

คา
   

   
   

กา
รจ

ดัร
ะบ

บก
าร

คิด
 

กา
รมี

ลัก
ษณ

ะเ
ฉพ

าะ
ตน

 

10. 

 

 

โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของ

ไมโครคอนโทรลเลอร 

  
  

 

10.1 ความรูเบื้องตนของไมโครคอนโทรลเลอร X     

10.2 โครงสรางหนวยความจําของไมโครคอนโทรลเลอร

ตระกูล MCS-51 และการใชงาน MCS-51 

 
X   

 

11. การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment   X X  

12. การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร (Stepper 

Motor) 

  
X X 

 

13. การเขียนโปรแกรมควบคุมควบคุมดีซีมอเตอร   X X  

14. การเขียนโปรแกรมควบคุมโมดูลตรวจจับอุณหภูมิ และ

ความช้ืน 

  
X X 
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โครงการสอนรายวิชาและแผนการสอนรายวิชา 

  การนําหลักสูตรรายวิชาไปใชใหเกิดผลตามจุดประสงครายวิชา มาตรฐานรายวิชาและคําอธิบาย

รายวิชาถือเปนหนาท่ีอันสําคัญยิ่งของผูสอน โดยเฉพาะผูสอนตองมีความเขาใจในหลักสูตรรายวิชา เพ่ือจะได

นําไปวางแผนการสอนใหผูเรียนเกิดการเปลี่ยนแปลงพฤติกรรมบรรลุตามจุดประสงคและเปาหมายของ

หลักสูตรท่ีมุงเปาใหผูเรียนคิดเปน ทําเปน และแกปญหาเปน ดังนั้นในการเรียนการสอน ผูสอนจะตองจัดทํา

โครงการสอนรายวิชาใหเปนไปตามข้ันตอนเหมาะสมกับเวลาท่ีใชในการเรียนการสอนและผูเรียนดวย 

  การจัดทําโครงการสอนรายวิชาเปรียบเสมือนเปนปฏิทินการปฏิบัติงานของผูสอนในการกําหนด

ขอบขายการเรียนการสอน เปนการจัดเตรียมการสอนของผูสอนวา จะตองเตรียมเนื้อหาวิชานั้น จะใชวิธีการ

สอนแบบไหน เลือกชนิดของสื่อการเรียนการสอนอยางไร มีจุดใดท่ีตองทําการวัดผลและประเมินผล ซ่ึงเปนการ

จัดเตรียมและวางแผนในภาพรวมวงกวางของภาคเรียนนั้น ๆ การจัดทําโครงการสอนรายวิชาท่ีจะกอใหเกิดผล

สมบูรณคุมคาท่ีสุด ควรจะตองแจงใหกับผูเรียนทุกคนไดทราบ เพ่ือเปนสิ่งท่ีจะใชในการตรวจปรับกันเอง

ระหวางผูเรียนกับผูสอน สวนผูเรียนก็จะทราบวาในรายวิชานั้นตองเรียนเก่ียวกับอะไรบาง ใชเวลาเทาไร ถือ

เปนการเตรียมตัวสําหรับการเรียน อีกท้ังเปนการขจัดปญหาอันเนื่องมาจากผูสอนสอนไมตรงตามหลักสูตร

และ/หรือสอนไมครบตามหลักสูตร สําหรับแผนการสอนรายวิชา ซ่ึงจัดเปนเครื่องมือสําคัญอยางหนึ่งท่ีจะชวย

ใหผูสอนสามารถดําเนินการจัดการเรียนการสอนบรรลุเปาหมายตามหลักสูตรรายวิชา กําหนดอยางมี

ประสิทธิภาพ จะใหรายละเอียดมากกวา โครงการสอนรายวิชาเพราะสวนประกอบตาง ๆ จะประกอบดวย 

   -  จุดประสงคการเรียนรู  

   -  สาระสําคัญ 

   -  กิจกรรมการเรียนการสอน 

   -  สื่อการเรียนการสอน 

   -  การวัดผลและการประเมินผล 

  การจัดทําแผนการสอนรายวิชาอยางมีระบบ ผูสอนจะนําผูเรียนสูจุดหมายของการเรียนรูและสําเร็จ

ประสงคตามจุดมุงหมายของหลักสูตรรายวิชา สงเสริมใหผูเรียนเกิดการเรียนรูครบถวนสอดคลองกับเวลาท่ีใช

อยางเหมาพะสม ท้ังยังชวยสนับสนุนสงเสริมใหผูสอนใฝศึกษาหาความรู ในเรื่องหลักสูตรการสอน ระบบการ

สอน การจัดทํา จัดหา และเลือกสื่อประกอบการเรียนการสอน วิธีการวัดผลและประเมินผล ชวยใหผูสอนมี

ความม่ันใจในการสอนมากยิ่งข้ึน  

  ดังนั้นการนําหลักสูตรไปใชเพ่ือใหเกิดผลบรรลุตามจุดประสงครายวิชา มาตรฐานรายวิชาและ

คําอธิบายรายวิชา โดยมีการวางแผนการสอน จัดทําโครงการสอน โดยยึดถือแนวทางตามขอบขายท่ีหลักสูตร

รายวิชากําหนด ประโยชนสูงสุดท่ีเกิดข้ึนจะสงผลโดยตรงแกผูเรียนอยางมีประสิทธิภาพ การศึกษาท่ีมีมาตรฐาน

เปนรูปธรรมดวย 
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การดําเนินการจัดทําแผนการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สําหรับครูผูสอนใชในการสอน

กับนักเรียน/นักศึกษาท้ังหอง กิจกรรมและสื่อการเรียน การสอนในการเรียนรู  นักเรียน / นักศึกษาจะตอง

ประกอบกิจกรรมไปพรอม ๆ กัน โดยเนื้อหาวิชา จะประกอบดวยแผนการสอนท้ังสิ้น 14 หนวย  คือ  

แผนการสอนหนวยท่ี 1 เรื่องระบบตัวเลขและการคํานวณ 

แผนการสอนหนวยท่ี 2 เรื่องรหัสดิจิทัล 

แผนการสอนหนวยท่ี 3 เรื่ององคประกอบของระบบดิจิทัล 

แผนการสอนหนวยท่ี 4 เรื่องการออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู 

แผนการสอนหนวยท่ี 5 เรื่องวงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี 

แผนการสอนหนวยท่ี 6 เรื่องการเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 

แผนการสอนหนวยท่ี 7 เรื่องวงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ 

แผนการสอนหนวยท่ี 8 เรื่องฟลปิฟลอบและวงจรนับ 

แผนการสอนหนวยท่ี 9 เรื่องวงจรเลื่อนขอมูลและหนวยความจํา 

แผนการสอนหนวยท่ี 10 เรื่องโครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

แผนการสอนหนวยท่ี 11 เรื่องการเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 

แผนการสอนหนวยท่ี 12 เรื่องการเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร (Stepper Motor) 

แผนการสอนหนวยท่ี 13 เรื่องการเขียนโปรแกรมควบคุมควบคุมดีซีมอเตอร 

แผนการสอนหนวยท่ี 14 เรื่องการเขียนโปรแกรมควบคุมโมดูลตรวจจับอุณหภูมิ และความชื้น 

 

1. คําช้ีแจงสําหรับผูสอน 

1.1 ผูสอนตองศึกษาเนื้อหาวิชาและแผนการสอนใหเขาใจ กอนทําการสอนและตองเตรียมวัสดุ 

อุปกรณตาง ๆ เพ่ือใชในการเรียนการสอนตามระบุไวในแผนการสอนแตละหนวยการเรียน 

1.2 ผูสอนตองดําเนินการสอนตามแผนการสอนอยางเครงครัด 

                   1.3 กอนทําการสอนผูสอนตองใหผูเรียนทําแบบประเมินกอนเรียน ซ่ึงแบบประเมินนี้ จะ

เปนแบบประเมินถึงเกณฑท่ีเขียนข้ึน เพ่ือวัดวัตถุประสงคเชิงพฤติกรรมท่ีผูสอนหวังวาผูเรียนจะเปล่ียน

พฤติกรรม  

     1.4 การจดักิจกรรมการเรยีนการสอน แบงออกเปนข้ันตอนดังนี้ 

   ข้ันท่ี  1   ประเมินกอนเรียน 

ข้ันท่ี  2   นําเขาสูบทเรียน 

ข้ันท่ี  3   ใหเนื้อหา 

ข้ันท่ี  4   ประกอบกิจกรรมการเรียน 

ข้ันท่ี  5   สรุปผล 

ข้ันท่ี  6   ประเมินหลังเรียน 
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โดยการจัดกิจกรรมการเรียนการสอน ผูสอนจะตองมีทักษะและความชํานาญ ในการใชคําถามเปน

อยางดี จึงจะสามารถนําการอภิปรายใหนักเรียน/นักศึกษาเกิดการเรียนรู ไดอยางมีประสิทธิผล  

                    1.5 การสรุปบทเรียนเปนกิจกรรมรวมระหวางผูสอนกับผูเรียน หรือจะเปนกิจกรรมของ

ผูเรียนท้ังหมดก็ได 

                    1.6 หลังจากเรียนครบหัวขอเรื่องในแตละแผนการสอน แลวใหผูเรียนทําแบบประเมิน

หลังเรียน ซ่ึงเปนแผนเดียวกันกับแบบประเมินกอนเรียน 

                    1.7 หลังจากผูเรียน เรียนจบครบทุกแผนการสอนแลว ผูสอนจะตองเก็บขอมูลผลการ 

เรียนจัดทําประวัติการเรียนของผูเรียน เพ่ือดูการเปล่ียนแปลงพฤติกรรมและความกาวหนาของผูเรียน 

2. บทบาทผูเรียน 

  เนื่องจากแผนการสอนวิชานี้เปน แผนการสอนสําหรับครูผูสอนเปนผูดําเนินการโดยใหนักเรียน-

นักศึกษาปฏิบัติกิจกรรมตามบทบาทผูเรียนดังนี้ 

2.1 ผูเรียนตองปฏิบัติกิจกรรมคําแนะนําของผูสอนอยางเครงครัด 

2.2 ผูเรียนตองพยายามทําแบบฝกหัดอยางเต็มความสามารถ (คําถามท่ีใชเปนเพียงสวนหนึ่งของ

การเรียนเทานั้น) 

3. การจัดชั้นเรียน 

ใชการจัดช้ันเรียนตามปกติ โดยจัดการเรียนการสอนแบบบรรยาย หรือถามตอบสภาพการจัดช้ัน

เรียนตองจัด เพ่ือท่ีใหเหมาะสม สามารถทํากิจกรรมการเรียนและการสอน แกนักเรียน-นักศึกษาไดอยาง

ท่ัวถึง 

   4. โครงการสอนและแผนการสอน 

  จัดอยูในชุดการสอนโดยจัดแบงเปนโครงการสอนประจําหนวย ซ่ึงจะมีแผนการสอน แตละหนวย

ประกอบอยูดวยทุกโครงการสอน 

           5. การประเมินผล 

  ประเมินผลจากการทําใบงาน การปฏิบัติงานท่ีมอบหมาย และการทําแบบประเมินสําหรับเฉลย

แบบประเมิน จะอยูทายโครงการสอน ประจําหนวยแตละหนวย          
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โครงการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

รหัสวิชา 30120-2001 

 

หนวยท่ี หัวขอเรื่อง / รายการสอน 
จํานวนคาบ 

ทฤษฏี ปฏิบัต ิ รวม 

1. ระบบตัวเลขและการคํานวณ 2 3 5 

1.1 ระบบตัวเลข    

1.2 การแปลงเลขฐาน    

1.3 การคํานวณทางคณิตศาสตรของเลขฐานสอง    

1.4 การบวกการลบเลขฐานสิบหก    

2. รหัสดิจิทัล 4 6 10 

2.1 รหัสบีซีดี (BCD Code)    

2.2 รหัสเลขฐานสิบหก (Hexadecimal Code)    

2.3 รหัสเกิน 3 (Excess-3 code)    

2.4 รหัสเกรย (Gray code)    

2.5 รหัสแอสกี (ASSCII)    

2.6 ยูนิโคด (Unicode)    

3. องคประกอบของระบบดิจิทัล 4 6 10 

3.1 อุปกรณลอจิกเกต (Logic gate)    

3.2 การเปลี่ยนแนนดเกตเปนเกตชนิดอ่ืน ๆ    

3.3 ตารางความจริง (Truth table)    

3.4 ไทม่ิงไดอะแกรม (Timing diagram)    

3.5 วงจรคอมบิเนชนั (Combination circuit)    

3.6 ตระกูลของอุปกรณลอจิกเกต    

4. การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู 4 6 10 

4.1 การเขียนฟงกชั่นแบบ SOP และ POS    

4.2 คณิตศาสตรลอจิก    

4.3 แผนผังคารนอร (Karnaugh maping : K-map)    
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โครงการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

รหัสวิชา 30120-2001 (ตอ) 

 

หนวยท่ี หัวขอเรื่อง / รายการสอน 
จํานวนคาบ 

ทฤษฏี ปฏิบัต ิ รวม 

5. วงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี 2 3 5 

5.1 การบวกเลขฐานสอง (Binary Addition)    

5.2 การลบเลขฐานสอง (Binary Subtraction)    

5.3 วงจรบวกเลขฐาน 2    

5.4 วงจรลบเลขไบนารี    

6 การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 2 3 5 

6.1 วงจรเขารหัส (Encoder)    

6.2 วงจรถอดรหัส (Decoder)    

6.3 วงจรแสดงผล (Display circuit)    

7. วงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ 2 3 5 

7.1 วงจรมัลติเพล็กเซอร (Multiplexer)    

7.2 วงจรดีมัลติเพล็กเซอร (Demultiplexer)     

8. ฟลิปฟลอบและวงจรนับ 2 3 5 

8.1 ชนิดของฟลิปฟลอป    

8.2 วงจรนับ (Countor)    

8.3 ไอซีวงจรนับ       

9. วงจรเล่ือนขอมูลและหนวยความจํา 2 3 5 

9.1 วงจรรีจิสเตอร (Register)   

9.2 ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเบอร 74194    

9.3 ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเบอร 74164    
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โครงการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

รหัสวิชา 30120-2001 (ตอ) 

 

หนวยท่ี หัวขอเรื่อง / รายการสอน 
จํานวนคาบ 

ทฤษฏี ปฏิบัต ิ รวม 

10. โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของ

ไมโครคอนโทรลเลอร 

10.1 ความรูเบื้องตนของไมโครคอนโทรลเลอร 

10.2 โครงสรางหนวยความจําของไมโครคอนโทรลเลอร

ตระกูล MCS-51 และการใชงาน MCS-51 

2 3 5 

11. การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 2 3 5 

12. การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร (Stepper 

Motor) 

2 3 5 

13. การเขียนโปรแกรมควบคุมควบคุมดีซีมอเตอร 2 3 5 

14. การเขียนโปรแกรมควบคุมโมดูลตรวจจับอุณหภูมิ 

และความช้ืน 

2 3 5 

สอบปลายภาค 5 5 

รวม 18 72 90 
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แผนการจัดการเรียนรูท่ี 1 หนวยท่ี  1 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  1 

ชื่อหนวย ระบบตัวเลขและการคาํนวณ ชั่วโมงรวม  5  ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง   ระบบตัวเลขและการคํานวณ 
จํานวนชั่วโมง  5  ชั่วโมง 

หัวขอเรื่องและงาน 

 1. ระบบตัวเลข 

 2. การแปลงเลขฐาน 

 3. การคํานวณทางคณิตศาสตรของเลขฐานสอง 

 4. การบวกการลบเลขฐานสิบหก 

สมรรถนะท่ีตองการ 

1. แสดงความรูเก่ียวกับระบบตัวเลข 

 2. แสดงความรูเก่ียวกับการแปลงเลขฐาน 

 3. แสดงความรูเก่ียวกับการคํานวณทางคณิตศาสตรของเลขฐานสอง 

 4. แสดงความรูเก่ียวกับการบวกการลบเลขฐานสิบหก 

สาระสําคัญ 

 ระบบจํานวนหรือระบบตัวเลขท่ีใชในระบบดิจิทัลประกอบดวยระบบเลขฐานสิบ ระบบเลขฐานสอง ระบบ

เลขฐานแปด และระบบตัวเลขฐานสิบหก 

 ระบบเลขฐานสิบเปนระบบตัวเลขท่ีเราใชในชีวิตประจําวัน มีเลขจํานวน 10 ตัว ไดแกเลข 0 ถึงเลข 9 

การเพ่ิมคาสามารถทําไดโดยการเพ่ิมจํานวนหลักใหมากข้ึน 

 ระบบเลขฐานสองเปนระบบเลขท่ีใชในระบบดิจิทัลและคอมพิวเตอร มีเลข 2 ตัวคือเลข 0 และเลข 1 

การเพ่ิมคาสามารถทําไดโดยการเพ่ิมจํานวนหลักใหมากข้ึน ขอสังเกตวาเปนเลขฐานสองหรือไม ใหดูท่ีมี

เครื่องหมาย % นําหนา หรือมีเลข 2 หอยทาย 

 ระบบเลขฐานแปดเปนระบบเลขมีเลขจํานวนแปดตัว ไดแก เลข 0 ถึงเลข 7 ขอสังเกตวาเปนเลขฐาน

แปดนั้นใหดูวามีเลข 8 หอยทาย 

 ระบบเลขฐานสิบหกเปนระบบเลขท่ีใชในคอมพิวเตอรในปจจุบันท่ีเปนภาษาเครื่อง ประกอบดวยเลข 16 

ตัว คือเลข 0 ถึงเลข 9 และ A, B, C, D, E, F ขอสังเกตวาเปนเลขฐานสิบหกหรือไม ใหดูเครื่องหมาย $ นําหนา 

หรือมี H ตามหลัง หรือเลข 16 หอยทาย 

 การคํานวณเก่ียวกับเลขฐานตาง ๆ สามารถทําเชนเดียวกับเลขฐานสิบท่ีเราคุนเคยแตใหคํานึงถึงวาเลขฐาน

นั้น การยืม การทดทุกครั้งจะมีคาเทากับเลขฐานนั้น 

 การลบเลขฐานสองท่ีตัว ตั้ ง มีคานอยกวาตัวลบ ให ใชวิธีการ One Complement หรือ Two 

Complement ก็ได  
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จุดประสงคเชิงพฤติกรรมท่ีพึงประสงค  

 

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

 1. อธิบายระบบตัวเลขท่ีใชในระบบดิจิทัลได 

 2. อธิบายการหลักของระบบเลขฐานตาง ๆ 

ได 

 3. เขียนเลขฐานตาง ๆ ได 

 4. แปลงเลขฐานตาง ๆ ได 

 5. แปลงเลขฐาน 10 เปนเลขฐาน 2 ได 

 6. แปลงเลขฐาน 2 เปนเลขฐาน 10 ได 

 7. แปลงเลขฐาน 8 เปนเลขฐาน 2 ได 

 8. แปลงเลขฐาน 2 เปนเลขฐาน 8 ได 

 9. แปลงเลขฐาน 16 เปนเลขฐาน 2 ได 

 10. แปลงเลขฐาน 2 เปนเลขฐาน 16 ได 

11. แปลงเลขฐาน 8 เปนเลขฐาน 16 ได 

12. แปลงเลขฐาน 16 เปนเลขฐาน 8 ได 

13. บวกเลขฐาน 2 ได 

14. ลบเลขฐาน 2 ได 

15. คุณเลขฐาน 2 ได 

16. บวกเลขฐาน 16 ได 

17. ลบเลขฐาน 16 ได 

18. คุณเลขฐาน 16 ได 

 

1. เขียนเลขฐานตาง ๆ ได 

2. แสดงการคํานวณเลขฐาน

ตาง ๆ 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาท่ี 

ของนักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอ 

ตนเอง และสังคม 

4. แตงกายถูกตองตาม 

ระเบียบของสถานศึกษา 
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แบบทดสอบกอนเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 1 ช่ือหนวย ระบบตัวเลขและการคํานวณ 

 

คําส่ัง จงเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุด แลวทําเครื่องหมาย x ลงในกระดาษคําตอบ   

1. เลข 110010012 แปลงใหเปนเลขฐานสิบหกไดเทาไร 

ก. A216      ข. B616  

ค. C916      ง. F416  

2. เลข DC9A216 แปลงใหเปนเลขฐานสองไดเทาไร 

ก. 111010101001101000102     ข. 110110101001101000102 

ค. 110111001001101000102     ง. 110111001001101100102 

3. เลข 1010110001112 แปลงใหเปนเลขฐานแปดไดเทาไร 

ก. 53078      ข. 44228  

ค. 62438      ง. 43078  

4. เลข 276138 แปลงใหเปนเลขฐานสองไดเทาไร 

ก. 110111101010112     ข. 101111100010112 

ค. 111101100010102     ง. 101111100010102 

5. ผลลัพธระหวางเลข 1010112 บวกกับเลข 1101002 จะมีคาเทากับเทาไร 

ก.  11100012     ข.  10010012 

ค.  10111112     ง.  10110012 

6. ผลลัพธระหวางเลข 111012 คูณกับเลข 11012 จะมีคาเทากับเทาไร 

ก.  1111100012     ข.  1000110012 

ค.  1011110112     ง.  1011111012 

7. ผลหารระหวางเลข 100012 หารดวยเลข 112 จะมีคาเทากับเทาไร 

ก. 1012 เศษ 102     ข. 1112 เศษ 112 

ค. 1102 เศษ 102     ง. 1002 เศษ 012 

8. ผลบวกระหวางเลข 8DEF616 บวกดวยเลข A25C416 จะมีคาเทากับเทาไร 

ก. 1304BA16     ข. 1205CA16 

ค. 1304AB16     ง. 1205BB16 

9. เราสามารถใชระบบตัวเลขท่ีใชในระบบดิจิทัลไดหลายเลขฐาน ยกเวนเลขฐานใด 

ก. เลขฐานสอง     ข. เลขฐานแปด 

ค. เลขฐานสิบ     ง. เลขฐานสิบสอง 
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10. สัญลักษณใดท่ีระบุวาเปนเลขฐานสิบหก 

ก. ฿     ข. $ 

ค. %     ง. # 

11. ขอใดแปลงเลขฐานสองใหเปนเลขฐานสิบไดถูกตอง 

ก. 101012 = 4 3 2 1 01 2 +0 2 +1 2 +0 2+1 2× × × × ×  

ข. 100112 = 4 3 2 1 01 2 +0 2 +1 2 +0 2+0 2× × × × ×  

ค. 110012 = 4 3 2 1 01 2 +1 2 +1 2 +0 2+1 2× × × × ×  

ง. 111002 = 4 3 2 1 01 2 +0 2 +1 2 +1 2+1 2× × × × ×  

12. ขอใดแปลงเลขฐานสิบหกใหเปนลขฐานสิบไดถูกตอง 

ก. 1A2F16 = 3 2 1 01 16 +A 16 +2 16+F 16× × × ×  

ข. 1A2F16 = 3 2 1 01 16 +10 16 +2 16+F 16× × × ×  

ค. 1A2F16 = 3 2 1 01 16 +10 16 +2 16+15 16× × × ×  

ง. 1A2F16 = 3 2 1 01 16 +A 16 +2 16+15 16× × × ×  

13. การแปลงเลข 11002 เปนเลขฐานสิบตรงกับขอใด 

ก. 12     ข. 11 

ค. 10     ง. 9 

14. ขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. 1012 = 510     ข. 1102 = 516 

ค. 1112 = 72     ง. 1002 = 1010 

15. เลข 9910 มีคาเทากับเลขฐานสองขอใด 

ก. 10110012      ข. 11110012  

ค. 11000112      ง. 10010012  
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เนื้อหาสาระ  

1. ระบบตัวเลข 

    1.1 ระบบเลขฐานสิบ (Decimal numbers) 

 1.2 ระบบเลขฐานสอง (Binary numbers) 

 1.3 ระบบเลขฐานแปด (Octal numbers) 

 1.4 ระบบเลขฐานสิบหก (Hexadecimal numbers) 

2. การแปลงเลขฐาน 

 2.1 การแปลงเลขฐานระหวางเลขฐานสองกับเลขฐานสิบ 

         2.1 การแปลงเลขฐานสองเปนเลขฐานสิบ 

      2.2 การแปลงเลขฐานสิบเปนเลขฐานสอง 

     2.2 การแปลงเลขฐานระหวางเลขฐานสิบหกกับเลขฐานแปด 

   2.2.1 การแปลงเลขฐานแปดเปนเลขฐานสิบ 

   2.2.2 การแปลงเลขฐานสิบเปนเลขฐานแปด 

 2.3 การแปลงเลขฐานระหวางเลขฐานสิบหกกับเลขฐานสิบ 

   2.3.1 การแปลงเลขฐานสิบหกเปนเลขฐานสิบ 

   2.3.2 การแปลงเลขฐานสิบเปนเลขฐานสิบหก 

 2.4 การแปลงเลขฐานระหวางเลขฐานสองกับเลขฐานแปด 

 2.5 การแปลงเลขฐานระหวางเลขฐานสองกับเลขฐานสิบหก 

3. การคํานวณทางคณิตศาสตรของเลขฐานสอง 

 3.1 การบวกเลขฐานสอง (Binary addition) 

 3.2 การลบเลขฐานสอง (Binary Subtraction) 

 3.3 การคูณเลขฐานสอง (Binary Multiplication) 

 3.4 การหารเลขฐานสอง (Binary division) 

4. การบวกการลบเลขฐานสิบหก 

 4.1 การบวกเลขฐาน 16 

 4.2 การลบเลขฐาน 16 
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กิจกรรมการเรียนการสอน 
ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

 1.1 ครูบอกจุดประสงคของการเรียนใน 
 บทเรียนน้ี 
 1.2 ครูสอบถามความสําคัญของ 
 ระบบตัวเลขและการคํานวณ 
 1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรยีนหนวยท่ี 1 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน
บทเรียนน้ี  
 1.2 นักเรียนบอกความสําคญัของ 
 ระบบตัวเลขและการคํานวณ 
 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรยีนหนวยท่ี 1 

 1. คําถามประจําหนวย 
 2. แบบทดสอบกอน 
 เรียนหนวยท่ี 1 

2. ขั้นสอนทฤษฎ ี   

 2.1 ครูอธิบายความสําคญัของระบบตัวเลขและ
การคํานวณใชสื่อ power point ประกอบการ
สอน 
2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับการทํางานของ 
ระบบตัวเลขและการคํานวณ 

2.1 รับฟงคําบรรยาย 
2.2 ตอบคําถามและแสดงความคดิเห็น 

 1. power point  
  หนวยท่ี 1 
 2. คําถามหนวยท่ี 1 

3. ขั้นสรุป   

3.1 ครูและนักเรียนชวยกันสรุปและครซูักถาม 

ปญหาขอสงสยั 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยท่ี 1 

4. ขั้นสอนปฏิบัติ   

4.1 ใหนักศึกษาแสดงการคํานวณเก่ียวกับ 

ระบบตัวเลขและการคํานวณ และทําตามใบมอบ

งานท่ี 1 

4.1 นักศึกษาแสดงการคํานวณเก่ียวกับ 

ระบบตัวเลขและการคํานวณ และทําตามใบ

มอบงานท่ี 1 

 1.ใบตรวจผลงาน  

 ตามใบมอบงานท่ี 1 

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี  

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี  

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรยีน 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลังเรยีน

หนวยท่ี 1 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเตมิเก่ียวกับการ

คํานวณเก่ียวกับระบบตัวเลขและการคํานวณ และ

ทํา ตามใบมอบงานท่ี 1 และทําแบบฝกหัดทาย

หนวยเรียนหนวยท่ี 1 สงในสัปดาหตอไป 

6.1 รับมอบหมายงาน  1.ใบมอบงานหนวยท่ี 1 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย   

   7.1 ตรวจความเรียบรอยและความเรียบรอย 

        ของหองเรียนหองปฏิบัติงาน 

 

7.1 ชวยกันจัดเก็บและทําความสะอาด 

      หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรยีบรอย 

 1.ใบตรวจสอบความ 

    เรียบรอย 
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งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

 - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 1 

ขณะเรียน 

 - ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับระบบตัวเลขและการคํานวณ  

หลังเรียน 

- ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับระบบตัวเลขและการคํานวณ และทําแบบฝกหัดทาย หนวย

เรียนหนวยท่ี 1 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร หนวยท่ี 1 เรื่อง ระบบตัวเลขและ

การคํานวณ 

2. สไลดอิเล็กทรอนิกส (power point) เรื่อง ระบบตัวเลขและการคํานวณ 

3. แบบฝกหัดทายหนวยเรียนท่ี 1 

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

 - ทดสอบกอนเรียน (Pre-test) โดยใชขอสอบหนวยท่ี 1 แบบตัวเลือก จํานวน 15 ขอ  

 ขณะเรียน 

 - ถาม – ตอบปญหา, ความสนใจ, ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

 - ทดสอบหลังเรียน (Post-test) โดยใชขอสอบหนวยท่ี 1 แบบตัวเลือก จํานวน 15 ขอ              

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลกอนเรียนหนวยท่ี 1 จํานวน 15 ขอ  

2.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 1 จํานวน 15 ขอ 

 3.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 4.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

          1. สุชิน ชินสีห. (2563). วงจรดิจิทัล. นนทบุรี : โรงพิมพ  บริษัท ศูนยหนังสือเมืองไทย จํากัด. 

 2. เอกสารประกอบการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001  
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บันทึกหลังการสอน 

วิชา   ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร   รหัสวิชา   30120-2001  หนวยท่ี.......สอนครั้งท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                     จํานวนสอน              ช่ัวโมง 

 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

 อ่ืน ๆ ระบุ...................................................... 

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

จํานวนนักเรียนท่ีสอน............................คน 

นักเรียนท่ีขาดเรียน................................คน 

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

 

                         ลงช่ือ...................................................... 

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

            วันท่ี.........เดือน..........................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 1 ช่ือหนวย ระบบตัวเลขและการคํานวณ 

จงอธิบาย/แสดงวิธีการคํานวณ 

1. ระบบตัวเลขท่ีนิยมใชงานในวงจรดิจิทัลใชเลขฐานใดบาง และแตละเลขฐานมีจํานวนตัวเลขก่ีตัว    

ประกอบดวยตัวเลขอะไรบาง 

2. จงแปลงเลขฐานสองตอไปนี้ใหเปนเลขฐานสิบ 

2.1   101102 

2.2   1101112 

2.3   10101.12 

2.4   11101.112 

2.5   10001.1012 

3. จงแปลงเลขฐานสิบตอไปนี้ใหเปนเลขฐานสอง 

3.1   56 

3.2   99 

3.3   234 

3.4   925 

4. จงแปลงเลขฐานสิบตอไปนี้ใหเปนเลขฐานแปด 

4.1   79 

4.2   250 

4.3   1089 

5. จงแปลงเลขฐานแปดตอไปนี้ใหเปนเลขฐานสิบ 

5.1   1058 

5.2   2548 

5.3   6428 

6. จงแปลงเลขฐานสิบตอไปนี้ใหเปนเลขฐานสิบหก 

6.1   48 

6.2   357 

6.3   985 
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7. จงแปลงเลขฐานสิบหกตอไปนี้ใหเปนเลขฐานสิบ 

7.1   8216 

7.2   B6316 

7.3   D2B16 

8. จงแปลงเลขฐานสองตอไปนี้ใหเปนเลขฐานสิบหก 

8.1   101110101002 

8.2   100101010.111010112     

9. จงแปลงเลขฐานสิบหกตอไปนี้ใหเปนเลขฐานสอง 

9.1   A5DF16 

9.2   9C0616 

10. จงคํานวณหาผลลัพธ 

10.1   1011012 + 1101012      

10.2   1001012 - 11012      

10.3   1111012 - 1100012    โดยวธิี  One complement      

10.4   1100012 - 1101012    โดยวธิี Two complement        

10.5   1111012 ×  110112      

10.6   111101102 ÷ 1102      

10.7   E65816 + BD7416     

10.8   9A3F16 – 56C016 
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แบบทดสอบหลังเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 1 ช่ือหนวย ระบบตัวเลขและการคํานวณ 

 

 จงทําเครื่องหมาย × ลงในขอท่ีถูกตองท่ีสุด 

1. เราสามารถใชระบบตัวเลขท่ีใชในระบบดิจิทัลไดหลายเลขฐาน ยกเวนเลขฐานใด 

ก. เลขฐานสอง     ข. เลขฐานแปด 

ค. เลขฐานสิบ     ง. เลขฐานสิบสอง 

2. สัญลักษณใดท่ีระบุวาเปนเลขฐานสิบหก 

ก. ฿     ข. $ 

ค. %     ง. # 

3. ขอใดแปลงเลขฐานสองใหเปนเลขฐานสิบไดถูกตอง 

ก. 101012 = 4 3 2 1 01 2 +0 2 +1 2 +0 2+1 2× × × × ×  

ข. 100112 = 4 3 2 1 01 2 +0 2 +1 2 +0 2+0 2× × × × ×  

ค. 110012 = 4 3 2 1 01 2 +1 2 +1 2 +0 2+1 2× × × × ×  

ง. 111002 = 4 3 2 1 01 2 +0 2 +1 2 +1 2+1 2× × × × ×  

4. ขอใดแปลงเลขฐานสิบหกใหเปนลขฐานสิบไดถูกตอง 

ก. 1A2F16 = 3 2 1 01 16 +A 16 +2 16+F 16× × × ×  

ข. 1A2F16 = 3 2 1 01 16 +10 16 +2 16+F 16× × × ×  

ค. 1A2F16 = 3 2 1 01 16 +10 16 +2 16+15 16× × × ×  

ง. 1A2F16 = 3 2 1 01 16 +A 16 +2 16+15 16× × × ×  

5. การแปลงเลข 11002 เปนเลขฐานสิบตรงกับขอใด 

ก. 12     ข. 11 

ค. 10     ง. 9 

6. ขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. 1012 = 510     ข. 1102 = 516 

ค. 1112 = 72     ง. 1002 = 1010 

7. เลข 9910 มีคาเทากับเลขฐานสองขอใด 

ก. 10110012      ข. 11110012  

ค. 11000112      ง. 10010012  
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8. เลข 110010012 แปลงใหเปนเลขฐานสิบหกไดเทาไร 

ก. A216      ข. B616  

ค. C916      ง. F416  

9. เลข DC9A216 แปลงใหเปนเลขฐานสองไดเทาไร 

ก. 111010101001101000102     ข. 110110101001101000102 

ค. 110111001001101000102     ง. 110111001001101100102 

10. เลข 1010110001112 แปลงใหเปนเลขฐานแปดไดเทาไร 

ก. 53078      ข. 44228  

ค. 62438      ง. 43078  

11. เลข 276138 แปลงใหเปนเลขฐานสองไดเทาไร 

ก. 110111101010112     ข. 101111100010112 

ค. 111101100010102     ง. 101111100010102 

12. ผลลัพธระหวางเลข 1010112 บวกกับเลข 1101002 จะมีคาเทากับเทาไร 

ก.  11100012     ข.  10010012 

ค.  10111112     ง.  10110012 

13. ผลลัพธระหวางเลข 111012 คูณกับเลข 11012 จะมีคาเทากับเทาไร 

ก.  1111100012     ข.  1000110012 

ค.  1011110112     ง.  1011111012 

14. ผลหารระหวางเลข 100012 หารดวยเลข 112 จะมีคาเทากับเทาไร 

ก. 1012 เศษ 102     ข. 1112 เศษ 112 

ค. 1102 เศษ 102     ง. 1002 เศษ 012 

15. ผลบวกระหวางเลข 8DEF616 บวกดวยเลข A25C416 จะมีคาเทากับเทาไร 

ก. 1304BA16     ข. 1205CA16 

ค. 1304AB16     ง. 1205BB16 
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เฉลยแบบทดสอบหนวยที่ 1 (กอนเรียน) 

เร่ือง ระบบตัวเลขและการคํานวณ 

 

 

แบบทดสอบกอนเรียน 

ขอท่ี คําตอบ 

1 ค 

2 ค 

3 ก 

4 ข 

5 ค 

6 ค 

7 ก 

8 ก 

9 ง 

10 ข 

11 ก 

12 ค 

13 ก 

14 ก 

15 ค 
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เฉลยแบบทดสอบหนวยที่ 1 (หลังเรียน) 

เร่ือง ระบบตัวเลขและการคํานวณ 

 

 

แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี คําตอบ 

1 ง 

2 ข 

3 ก 

4 ค 

5 ก 

6 ก 

7 ค 

8 ค 

9 ค 

10 ก 

11 ข 

12 ค 

13 ค 

14 ก 

15 ก 
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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงาน 

 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร    รหัสวิชา 30120-2001 

  ช่ือหนวย ระบบตัวเลขและการคํานวณ 

  เรื่อง ระบบตัวเลขและการคํานวณ 

 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 

หมายเหตุ คะแนน

เต็ม 

คะแนนท่ี

ได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1 การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2 การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3 ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 1   

1.4 เก็บรักษาเครื่องมือ และชุดทดลอง 1   

2.  ผลงาน    

2.1 ระบบตัวเลข 3   

2.2 การแปลงเลขฐาน 3   

2.3 การคํานวณทางคณิตศาสตรของเลขฐานสอง 3   

2.4 การบวกการลบเลขฐานสิบหก 3   

3.  กิจนิสัยในการปฏิบัติงาน    

3.1 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   

รวม 20   

 

 

ลงชื่อ                                  ผูประเมิน 

        (นางสาวกาญจนา  อุพงศ) 
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แผนการจัดการเรียนรูท่ี 2 หนวยท่ี  2 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  2-3 

ชื่อหนวย รหัสดิจิทัล ชั่วโมงรวม  10 ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง   รหัสดิจิทัล จํานวนชั่วโมง  10  ชั่วโมง 

 

หัวขอเรื่องและงาน 

1. รหัสบีซีดี (BCD Code) 

2. รหัสเลขฐานสิบหก (Hexadecimal Code) 

3. รหัสเกิน 3 (Excess-3 code) 

4. รหัสเกรย (Gray code) 

     4.1 การแปลงเลข Binary ใหเปน Gray code  

     4.2 การแปลงเลข Gray code ใหเปนเลข Binary  

5. รหัสแอสกี (ASSCII) 

    5.1 รหัสแอสกีท่ีใชในอเมริกา 

   5.2 รหัสแอสกีท่ีใชในประเทศไทย 

6. ยูนิโคด (Unicode) 

สาระการเรียนรู 

  การติดตอสื่อสารในระบบดิจิทัลจะใชรหัส (Code) ซ่ึงรหัสท่ีใชตองใหเปนการสื่อสารกันเฉพาะกิจ

เทานั้นเทานั้น มีผูรูและเขาใจในรหัสเฉพาะผูท่ีเก่ียวของ สําหรับในงานทางดิจิทัลจะใชอยูในระบบเลขฐานสอง

คือ ประกอบไปดวย 0 กับ 1 มาใชในการกําหนดและวิเคราะหในการทํางาน ซ่ึงคาเลขฐานสองท่ีเกิดข้ึนก็มีการ

กําหนดความหมายในการทํางานท่ีแตกตางกันไป เราจึงเกิดรหัสท่ีนําเอาเลข 0 กับ 1 ท่ีมาใชประกอบกันเปน

รหัสในงานดิจิทัล รหัสท่ีนิยมใชประกอบดวย BCD Code, Hexadecimal Code, Excess-3 code, Gray 

code รหัส ASSCII และรหัส Unicode เปนตน 
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จุดประสงคเชิงพฤติกรรมที่พึงประสงค  

 

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

1. อธิบายรหัสดิจิทัลท่ีใชในระบบ

ดิจิทัลและคอมพิวเตอรได 

2. บอกความหมายของรหัสดิจิทัลได 

3. อธิบายรหัส BCD ชนิดตาง ๆ ได 

4. คํานวณหารหัส BCD ได 

5. อธิบายรหัสเกิน 3 ได 

6. อธิบายรหัสเกรยได 

7. แปลงรหัสเลขไบนารีเปนรหัสเกรย

และรหัสเกรยเปนรหัสเลขไบนารีได 

8. อธิบายรหัสแอสกีได 

9. หาคารหัสแอสกีของขอความท่ี

กําหนดได 

10. อธิบายยูนิโคดได 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1. แสดงการเขารหัสของ

รหัสแบบตาง ๆ ได 

2. แสดงการแปลงรหัส

เลขไบนารีเปนรหัสเกรย

แปลงและรหัสเกรยเปนรหัส

เลขไบนารีได 

3. แสดงการแปลงรหัสเกรย 

เปนรหัสเลขไบนารีได 

4. แสดงการคํานวณรหัส 

ASCII ตามท่ีกําหนดได 

 

 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักใน

หนาท่ีของนักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอ

ตนเองและสังคม 

4. แตงกายถูกตองตาม

ระเบียบ 

5. แสดงความเคารพดวย

ทาทีท่ีสวยงาม 

6. ทํางานดวยความเต็มใจ 

7. ใชวัสดุอุปกรณและ

เครื่องมืออยางประหยัด

ตระหนักถึงความปลอดภัย 
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แบบทดสอบกอนเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 2 ช่ือหนวย รหัสดิจิทัล 

 

  คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

ตารางสําหรับขอ 1-4 

รหัสแอสกีภาษาไทย/ภาษาอังกฤษ 

 

 
 

1. จากตารางท่ีกําหนด ขอใดแสดงรหัสแอสกีของอักขระท่ีกําหนดผิด 

    ก. รหัสแทนอักษร “ส” คือ 001110102 

    ข. รหัสแทนอักษร “G” คือ 010001112 

    ค. รหัสแทนอักษร “บ” คือ BA16 

    ง. รหสัแทนอักษร “B” คือ 4216 
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2. จากตารางท่ีกําหนด รหัสแอสกีของขอความ “Danger” ในระบบเลขฐานสิบหกตรงกับขอใด 

    ก. 44616E67657216 

    ข. 45616E67657216 

    ค. 44626E67657216 

    ง. 44616E68657216 

3. ขอใดไมใชรหัสแอสกีของ “A” 

    ก. 6510     ข. 728 

    ค. 010000012     ง. 4116 

4. ขอใดรหัสแอสกีของคําวา “รถยนต” ในระบบเลขฐานสิบหก 

    ก.  C3B6C3B9B5EC16     ข. C3B7C2B9B5EC16 

    ค. C3B6C2B9B5EC16     ง. C3B6C2B9B8EC16 

5. รหัสยูนิโคด (Unicode) ใชรหัสเลขฐาน 2 จํานวนก่ีบิต 

    ก. 4     ข. 8 

    ค. 16     ง. 32 

6. ขอใดไมใชความหมายความหมายของคําวา “รหัส” 

    ก. การแปลงสารสนเทศหนึ่ง ๆใหอยูในรูปแบบหรือลักษณะท่ีไมเหมือนเดิม 

    ข. สิ่งท่ีรับรูในกลุมหนึ่ง ๆ โดยผูเขารหัสและถอดรหัสเขาใจกัน 

    ค. การแปลงขาวสารใหเขาใจจากเนื้อหาใหเปนสิ่งอ่ืน เม่ือแปลกลับจะไดเนื้อหาเหมือนเดิม 

    ง. สิ่งท่ีคนทุกคนเขาใจ 

7. รหัส BCD มีความหมายวาอยางไร  

    ก. รหัสเลขไบนารีท่ีสามารถแทนเลข 0 ถึงเลข 9 ในเลขฐานสิบ 

    ข. รหัสเลขฐานสิบท่ีสามารถแทนเลข 0 ถึงเลข 9 ในเลขฐานสิบ 

    ค. รหัสเลขฐานสิบหกท่ีสามารถแทนเลข 0 ถึงเลข 9 ในเลขฐานสิบ 

    ง. รหสัเลขฐานแปดท่ีสามารถแทนเลข 0 ถึงเลข 9 ในเลขฐานสิบ 

8. เลข 1916 สามารถแปลงเปนรหัส BCD-8421ไดเทาไร  

    ก.  0001 0101BCD-8412      ข.  0001 1101BCD-8412 

    ค.  0010 0001BCD-8412     ง.  0010 0101BCD-8412 

9. เลข 25710 เม่ือแปลงเปนรหัส Excess-3 ไดผลลัพธตรงกับขอใด  

    ก. 0010 0101 0111     ข. 0101 1001 1010 

    ค. 0100 0100 1011     ง. 0101 1000 1010 

 

http://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%AA%E0%B8%B2%E0%B8%A3%E0%B8%AA%E0%B8%99%E0%B9%80%E0%B8%97%E0%B8%A8
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10. เลข 100102 เม่ือแปลงเปนรหัสเกรยไดผลลัพธตรงกับขอใด 

    ก. 10110     ข. 10101 

    ค. 10001     ง. 11011 

เนื้อหาสาระ  

1. รหัสบีซีดี (BCD Code) 

 รหัส BCD เปนรหัสท่ีนําเอาตัวเลขฐานสองคือ 0 และ1 มาประกอบกันเปนใชแทนเลขฐานสิบ ซ่ึงจะ

ประกอบดวยเลขฐานสองจํานวน 4 บิต เพ่ือท่ีจะแทนเลขฐานสิบ 0 ถึง 9 รหัส BCD เปนรหัสท่ีมีน้ําหนักใน

การแทนคา ซ่ึงมีหลายชนิดแตท่ีเปนท่ีนิยมและงายในการใชงานท่ีสุดเห็นจะเปนรหัส BCD-8421 ตัวเลข 

8421 นี้คือคาน้ําหนักประจําหลักแตละหลักท่ีบิต 0 ถึงบิต 3  

2. รหัสเลขฐานสิบหก (Hexadecimal Code) 

 รหัสเลขฐานสิบหกนิยมใชในงานไมโครคอนโทรลเลอร ไมโครคอมพิวเตอร โดยใชตัวเลขและตัวอักษร

แทน เลขฐานสิบต้ังแต 0 ถึง 9 จะตรงกับตัวเลข 0 ถึง 9 ของรหัสเลขฐานสิบหก แตตั้งแต 10 ถึง 15 ของ

เลขฐานสิบนั้นจะใชตัวอักษร A ถึง F แทนในรหัสเลขฐานสิบหก 

3. รหัสเกิน 3 (Excess-3 code) 

 รหัส Excess-3 เปนรหัสท่ีไมมีน้ําหนัก (Non weighted code)  ปรับปรุงจากรหัส BCD-8421 โดยจะ

มีคาท่ีแปลงมาจากรหัส BCD-8421 บวกเพ่ิมอีก 3 ใชแทนเลขฐานสิบเชนกัน คือใชแทนเลข 0 ถึง 9 วิธีการ

เปลี่ยนจากเลขฐานสิบเปน Excess-3 นั้นใหเปลี่ยนเลขฐานสิบในแตละหลักใหเปน BCD-8421 กอนจากนั้นจึง

บวกรหัส BCD ท่ีดวยเลข 0011 ทุกชุด ก็จะไดคําตอบเปนรหัส Excess-3 

4. รหัสเกรย (Gray code) 

 รหัสเกรยเปนรหัสท่ีไมมีน้ําหนัก ซ่ึงลักษณะท่ีสําคัญของรหัสชนิดนี้คือตัวเลขระหวางกลุมรหัสท่ี

เรียงลําดับตอเนื่องกันไป รหัสท่ีอยูในตําแหนงติดกันจะมีบิตท่ีแตกตางกันเพียง 1 บิตเทานั้น เชน 0000 ลําดับ

ตอไปคือ 0001 ลําดับตอไปคือ 0011 ลําดับตอไปคือ 0010 เปนตน รหัสเกรยจะนําไปใชประโยชนมากใน

ระบบการตรวจจับสัญญาณดวยแสงหรือระบบการทํารหัสเพ่ือบอกตําแหนงของเพลาหมุน รหัสเกรย 
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4.1 การแปลงเลข Binary ใหเปน Gray code  

 

   

เลข Binary         0        1         1         0       

Gray code        0        1          0         1       

+ ไมคิดตัวทด

+ + + 

 
 

                    01102 =  0101GRAY code         

 

4.2 การแปลงเลข Gray code ใหเปนเลข Binary  

 

          
เลข Binary         1        0         0         1         1         1   

Gray code        1        1          0         1         0         0  
+ + + + + 

 
 

     110100 GRAY code  =  1001112        

5. รหัสแอสกี (ASSCII) 

 รหั ส แอส กี  ( ASSCII : American Standard Code for Information Interchange )  เ ป น ร หั ส 

มาตรฐานท่ียอมรับกันในวงการอุตสาหกรรมอยางกวางขวาง ซ่ึงใชแพรหลายกันในระบบคอมพิวเตอร รวมท้ัง

ในระบบอินพุตและเอาตพุตเชนเครื่องพิมพ (printer) ระบบการสื่อสารผานระบบคอมพิวเตอร รหัสชนิดนี้

ประกอบไปดวยเลขฐานสองจํานวน 8 บิต ซ่ึงใชแทนท้ังตัวเลขและตัวอักษรพรอมท้ังตัวเครื่องหมายตาง ๆ  

   5.1 รหัสแอสกีท่ีใชในอเมริกา 

   5.2 รหัสแอสกีท่ีใชในประเทศไทย 

6. ยูนิโคด (Unicode) 

 ยูนิโคดคือรหัสคอมพิวเตอรใชแทนตัวอักขระสามารถใชแทนอักขระและสัญลักษณตางๆ ได

มากกวารหัส ASCII ซ่ึงรหัส ASCII เก็บอักขระไดสูงสุดเพียง 256 ตัว เนื่องจากรหัส ASCII เปนรหัสขนาด 1 

ไบต (1 Byte = 8 bit) แต Unicode เปนโคดขนาด 2 ไบต หรือ 16 บิต จึงสามารถใชแทนตัวอักษรและ

สัญลักษณตาง ๆ ไดเทากับ 216 หรือเก็บไดสูงสุด 65,536 ตัวอักษร ดังนั้นยูนิโคดจึงถูกนําไปใชเปนโคดของ

ภาษาตาง ๆ ไดท่ัวโลก ภาษาไทยก็อยูใน Unicode นี้ดวยเหมือนกัน  
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กิจกรรมการเรียนการสอน 

ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

 1.1 ครูบอกจุดประสงคของการเรียนใน 
 บทเรียนนี ้
 1.2 ครูสอบถามความสําคัญของรหัสดิจิทัล 
 ในงานดิจิทัลและคอมพิวเตอร 
 1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรียนหนวยที่ 2 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการ เรียนใน
บทเรียนนี ้
1.2 นักเรียนบอกความสําคัญของรหัสดิจิทัล
ในงานดิจิทัลและคอมพิวเตอร 

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรียนหนวยที่ 2 

 1. คําถามประจําหนวย 
 2. แบบทดสอบกอน 
 เรียนหนวยที่ 2 

2. ขั้นสอนทฤษฎี   

 2.1 ครูอธิบายรหัสดิจิทัลในงานดิจิทัลและ 
 คอมพิวเตอรใชสื่อ  power point ประกอบ 
 2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับรหัสดิจิทัลที่ใช 
ในงานดิจิทัลและคอมพิวเตอร 

2.1 รับฟงคําบรรยาย 
2.2 ตอบคําถามและแสดงความคิดเห็น 

 1. power point  
  หนวยที่ 2 
 2. คําถามหนวยที่ 2 

3. ขั้นสรุป   

3.1 ครูและนักเรียนชวยกันสรุปและครูซักถาม 

ปญหาขอสงสัย 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยที่ 2 

4. ขั้นสอนปฎิบัต ิ   

 4.1 มอบใหนักศึกษาแสดงวิธีการคํานวณ 

เก่ียวกับรหัสดิจิทัล โดยทาํตามใบมอบงานที่ 2 

4.1 นักศึกษาแสดงวิธีการคํานวณเก่ียวกับ 

รหัสดิจิทัล โดยทาํตามใบมอบงานที่ 2 

1. ใบตรวจผลงาน  

  ตามใบมอบงานที่ 2  

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลงัเรียนหนวยที่ 2 

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

5.3 เมื่อครบเวลาที่กําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยที่ 2 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรียน 

5.3 เมื่อครบเวลาที่กําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลัง

เรียนหนวยที่ 2 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพิ่มเติมเก่ียวกับ 

รหัสดิจิทัล และทาํแบบฝกหัดทายหนวยเรียน

หนวยที่ 2 สงในอาทิตยตอไป 

6.1 รับมอบหมายงาน  1.ใบมอบงานหนวยที่ 2 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย   

 7.1 ตรวจความเรียบรอยของของหองเรียน 

 หองปฏิบัติงาน 

 

 

7.1 ชวยกันจัดเก็บชุและทําความสะอาด 

หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรียบรอย 

 1. ใบตรวจสอบความ 

   เรียบรอย 
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งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

  - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 2 

ขณะเรียน 

  - ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับรหัสดิจิทัลท่ีใชในงานดิจิทัลและคอมพิวเตอร  

หลังเรียน 

- ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับรหัสดิจิทัล และทําแบบฝกหัดทายหนวยเรียนหนวยท่ี 

2 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร บทท่ี 2 เรื่องรหัสดิจิทัล 

2. power point เรื่องรหัสดิจิทัล 

3. แบบฝกหัดทายหนวยท่ี 2 

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

  - ทดสอบกอนเรียน (Pre-test) โดยใชขอสอบบทท่ี 2 จํานวน 10 ขอ 

 ขณะเรียน 

  - ถาม – ตอบปญหา, ความสนใจ, ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

  - ทดสอบหลังเรียน (Post-test) โดยใชขอสอบหนวยท่ี 2 จํานวน 10 ขอ 

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 2 จํานวน 10 ขอ (แบบตัวเลือก) 

 2.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 3.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

1. สุชิน ชินสีห. (2563). วงจรดิจิทัล. นนทบุรี : โรงพิมพ  บริษัท ศูนยหนังสือเมืองไทย จํากัด. 

2. เอกสารประกอบการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001  
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บันทึกหลังการสอน 

วิชา   ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร   รหัสวิชา  30120-2001  หนวยท่ี.........สอนครัง้ท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                      จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

 อ่ืน ๆ ระบุ...................................................... 

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

จํานวนนักเรียนท่ีสอน............................คน 

นักเรียนท่ีขาดเรียน................................คน 

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

                        

  ลงช่ือ

...................................................... 

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี........เดือน.........................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 2 ช่ือหนวย รหัสดิจิทัล 

จงอธิบาย/แสดงวิธีการคํานวณ 

1. จงบอกความหมายของคําวารหัส (Code) 

2. จงอธิบายขอแตกตางของรหัส BCD-8421 กับ BCD-6311 

3. จงแปลงเลขฐานสิบตอไปนี้ใหเปนรหัส BCD-8421 

 3.1  45210 

 3.2  798510 

 3.3  256310 

4. จงแปลงรหัส BCD-8421 ตอไปนี้ใหเปนเลขฐานสิบ 

 4.1  0110 1101 0011 1110 1001 1101 0110 1110 BCD-8421   

 4.2  0011 1010 1001 1011 0101 1101 0111 0001 1111 1110 BCD-8421 

5. จงแปลงรหัสตอไปนี้ใหเปนรหัส Excess-3 

 4.1  0111 1011 0011 1010 1001 1111 0100 1111BCD-8421  

 4.3  254310 

6. จงอธิบายประโยชนของ Gray code 

7. จงแปลงเลขไบนารีตอไปนี้ใหเปน Gray code 

 7.1  101110102 

 7.1  111001012 

8. จงแปลง Gray code ตอไปนี้ใหเปนเลขไบนารี 

 8.1  11011010 Gray code 

 8.2  10100101 Gray code 

9. จงอธิบายการใชรหัส ASSCII 

10. จงเขียนรหสั ASSCII ของชื่อตนเอง 

 10.1 เปนภาษาไทย  

 10.2 เปนภาษาอังกฤษ 

11. จงอธิบายประโยชนของรหัส Unicode  
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แบบทดสอบหลังเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนเลอร 

หนวยที่ 2 ช่ือหนวย รหัสดิจิทัล 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1. ขอใดไมใชความหมายความหมายของคําวา “รหัส” 

    ก. การแปลงสารสนเทศหนึ่ง ๆใหอยูในรูปแบบหรือลักษณะท่ีไมเหมือนเดิม 

    ข. สิ่งท่ีรับรูในกลุมหนึ่ง ๆ โดยผูเขารหัสและถอดรหัสเขาใจกัน 

    ค. การแปลงขาวสารใหเขาใจจากเนื้อหาใหเปนสิ่งอ่ืน เม่ือแปลกลับจะไดเนื้อหาเหมือนเดิม 

    ง. สิ่งท่ีคนทุกคนเขาใจ 

2. รหัส BCD มีความหมายวาอยางไร  

    ก. รหัสเลขไบนารีท่ีสามารถแทนเลข 0 ถึงเลข 9 ในเลขฐานสิบ 

    ข. รหัสเลขฐานสิบท่ีสามารถแทนเลข 0 ถึงเลข 9 ในเลขฐานสิบ 

    ค. รหัสเลขฐานสิบหกท่ีสามารถแทนเลข 0 ถึงเลข 9 ในเลขฐานสิบ 

    ง. รหสัเลขฐานแปดท่ีสามารถแทนเลข 0 ถึงเลข 9 ในเลขฐานสิบ 

3. เลข 1916 สามารถแปลงเปนรหัส BCD-8421ไดเทาไร  

    ก.  0001 0101BCD-8412  ข.  0001 1101BCD-8412 

    ค.  0010 0001BCD-8412 ง.  0010 0101BCD-8412 

4.  เลข 25710 เม่ือแปลงเปนรหัส Excess-3 ไดผลลัพธตรงกับขอใด  

    ก. 0010 0101 0111 ข. 0101 1001 1010 

    ค. 0100 0100 1011 ง. 0101 1000 1010 

5. เลข 100102 เม่ือแปลงเปนรหัสเกรยไดผลลัพธตรงกับขอใด 

    ก. 10110 ข. 10101 

    ค. 10001 ง. 11011 

 

 

 

 

 

 

 

 

http://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%AA%E0%B8%B2%E0%B8%A3%E0%B8%AA%E0%B8%99%E0%B9%80%E0%B8%97%E0%B8%A8
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ตารางสําหรับขอ 6-9 

รหัสแอสกีภาษาไทย/ภาษาอังกฤษ 

 

6. จากตารางท่ีกําหนด ขอใดแสดงรหัสแอสกีของอักขระท่ีกําหนดผิด 

    ก. รหัสแทนอักษร “ส” คือ 001110102 ข. รหัสแทนอักษร “G” คือ 010001112 

    ค. รหัสแทนอักษร “บ” คือ BA16 ง. รหัสแทนอักษร “B” คือ 4216 

 

7. จากตารางท่ีกําหนด รหัสแอสกีของขอความ “Danger” ในระบบเลขฐานสิบหกตรงกับขอใด 

    ก. 44616E67657216 ข. 45616E67657216 

    ค. 44626E67657216 ง. 44616E68657216 
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8. ขอใดไมใชรหัสแอสกีของ “A” 

    ก. 6510 ข. 728 

    ค. 010000012 ง. 4116 

9. ขอใดรหัสแอสกีของคําวา “รถยนต” ในระบบเลขฐานสิบหก 

    ก.  C3B6C3B9B5EC16 ข. C3B7C2B9B5EC16 

    ค. C3B6C2B9B5EC16 ง. C3B6C2B9B8EC16 

10. รหัสยูนิโคด (Unicode) ใชรหัสเลขฐาน 2 จํานวนก่ีบิต 

    ก. 4   ข. 8 

    ค. 16  ง. 32 
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เฉลยแบบทดสอบหนวยท่ี 2  

เรื่อง รหัสดิจิทัล 

เฉลยแบบทดสอบกอนเรียน หนวยที่ 2 

 

แบบทดสอบกอนเรียน 

ขอท่ี คําตอบ 

1 ก 

2 ก 

3 ข 

4 ค 

5 ค 

6 ง 

7 ก 

8 ง 

9 ง 

10 ง 

 

เฉลยแบบทดสอบหลังเรียน หนวยที่ 2 
 

แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี คําตอบ 

1 ง 

2 ก 

3 ง 

4 ง 

5 ง 

6 ก 

7 ก 

8 ข 

9 ค 

10 ค 
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(ปรับใหม) 

ใบทดลองที่ 2 การทดลองวงจรเปลี่ยนรหัส (Code Converter) 
 

วัตถุประสงค 

- เพ่ือทดสอบคุณลักษณะการทํางานของวงจรเปลี่ยนรหัส โดยใชวงจรคอมบิเนชั่นลอจิก 

- เพ่ือศึกษาหลักการและวิธีการออกแบบวงจรเปลี่ยนรหัส โดยใชวงจรคอมบิเนชั่นลอจิก 

ทฤษฎียอ 

 วงจรคอมบิเนชั่นลอจิกสามารถจะออกแบบใหเปนวงจรเปลี่ยนรหัสจากรหัสหนึ่งไปยังอีกรหัสหนึ่งได 

เชน เปลี่ยนรหัสจากรหัสเกิน 3 (Excess-3) ไปเปน BCD-8421 หลักการออกแบบวงจรเปลี่ยนรหัสนั้นมีมี

หลักการงายๆ คือข้ันแรกใหเขียนตารางความจริงของรหัสท่ีตองการจะเปลี่ยนพรอมท้ังรหัสท่ีเปลี่ยน เชน 

ตองการเปลี่ยนรหัสเกิน 3 ไปเปน BCD-8421 เราสามารถเขียนตารางความจริงไดดังตารางท่ี 1  

        จากตารางท่ี 1 เราสามารถเขียนฟงกชั่นของเอาตพุตแตละตัวไดดังนี้ 

Z = ∑m(11,12) + d (0,1,2,13,14,15) 

Y = ∑m(7,8,9,10) + d (0,1,2,13,14,15) 

X = ∑m(5,6,9,10) + d (0,1,2,13,14,15) 

W = ∑m(4,6,8,10,12) + d (0,1,2,13,14,15) 

        เม่ือไดฟงกชั่นของเอาตพุตแตละตัวแลว เราก็สามารถจะนําไปออกแบบวงจร 
 

อินพุต (รหัสเกิน 3) เอาตพุต (BCD-8421) 

D C B A Z Y X W 

0 0 1 1 0 0 0 0 

0 1 0 0 0 0 0 1 

0 1 0 1 0 0 1 0 

0 1 1 0 0 0 1 1 

0 1 1 1 0 1 0 0 

1 0 0 0 0 1 0 1 

1 0 0 1 0 1 1 0 

1 0 1 0 0 1 1 1 

1 0 1 1 1 0 0 0 

1 1 0 0 1 0 0 1 
 

ตารางท่ี 1 ตารางความจริงของการเปล่ียนรหัสจากรหัสเกิน 3 ไปเปน BCD-8421 
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อุปกรณที่ใชในการทดลอง 

         - แผงทดลองวงจรดิจิทัล 

         - ไอซีเบอร 7400 7404 7410 7432 7486 

1. การทดลองวงจรเปลี่ยนรหัสจากรหัสเกิน 3 ไปเปนรหัส BCD-8421 

         - ตอวงจรตามรูปท่ี 1 

         - ปอนระดับลอจิกของอินพุตดวยลอจิกสวิทซ ตามตารางท่ี 2 

         - ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลท่ีไดลงในตารางท่ี 2 

 
 

รูปท่ี 1 ตัวเปล่ียนรหัสจากรหัสเกิน 3 ไปเปน BCD-8421 
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ตารางท่ี 2 

 

2 การทดลองวงจรเปลี่ยนรหัสจาก BCD-8421 ไปเปนรหัสเกรย (Gray code) 

    - ตอวงจรตามรูปท่ี 2 

    - ปอนระดับลอจิกของอินพุทดวยลอจิกสวิทซ ตามตารางท่ี 3 

    - ตรวจสภาวะลอจิกของอาทพุทดวยตวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลท่ีไดลงในตารางท่ี 3 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2 ตัวเปล่ียนรหัสจาก BCD-8421 เปนรหัสเกรย 

 

อินพุต (รหัสเกิน 3) เอาตพุต (BCD-8421) 

D C B A Z Y X W 

0 0 1 1     

0 1 0 0     

0 1 0 1     

0 1 1 0     

0 1 1 1     

1 0 0 0     

1 0 0 1     

1 0 1 0     

1 0 1 1     

1 1 0 0     
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ตารางท่ี 3 

 

คําภามทายการทดลอง 

1. จากการทดลองท่ี 1 จงสรางแผนภาพคารนอห พรอมท้ังเขียนฟงกชั่นของเอาตพุต Z Y X 

และ W มาใหดูดวย 

2. จงออกแบบวงจรคอมบิเนชั่นลอจิกท่ีใชสําหรับเปลี่ยนรหัสจาก BCD-8421 เปนรหัสเกิน 3 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

อินพุต (BCD-8421) เอาตพุต (รหัสเกรย) 

D C B A Z Y X W 

0 0 0 0     

0 0 0 1     

0 0 1 0     

0 0 1 1     

0 1 0 0     

0 1 0 1     

0 1 1 0     

0 1 1 1     

1 0 0 0     

1 0 0 1     
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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงาน 

 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร    รหัสวิชา 0120-2001 

  ช่ือหนวย รหัสดิจิทัล 

  เรื่อง รหัสดิจิทัล 

 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 

หมายเหตุ คะแนน

เต็ม 

คะแนน

ท่ีได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1 การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2 การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3 ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 1   

1.4 เก็บรักษาเครื่องมือ และชุดทดลอง 1   

2.  ผลงาน    

2.1 ระบบตัวเลข 3   

2.2 การแปลงเลขฐาน 3   

2.3 การคํานวณทางคณิตศาสตรของเลขฐานสอง 3   

2.4 การบวกการลบเลขฐานสิบหก 3   

3.  กิจนิสัยในการปฏิบัติงาน    

3.1 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   

รวม 20   

 

 

ลงชื่อ                                  ผูประเมิน 

        (นางสาวกาญจนา  อุพงศ) 
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แผนการจัดการเรียนรูท่ี 3 หนวยท่ี  3 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  4-5 

ชื่อหนวย องคประกอบของระบบดิจิทัล ชั่วโมงรวม  10 ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง   องคประกอบของระบบดิจิทัล จํานวนชั่วโมง  10  ชั่วโมง 

หัวขอเรื่องและงาน 

1. อุปกรณลอจิกเกต (Logic gate) 

2. การเปลี่ยนแนนดเกตเปนเกตชนิดอ่ืน ๆ 

3. ตารางความจริง (Truth table) 

4. ไทม่ิงไดอะแกรม (Timing diagram) 

5. วงจรคอมบิเนชนั (Combination circuit) 

6. ตระกูลของอุปกรณลอจิกเกต 

สาระการเรียนรู 

 1. อุปกรณลอจิกเกต ประกอบดวยเกตพ้ืนฐานจํานวน 8 ชนิด ไดแก AND gate, OR gate, Not gate, 

NAND gate, NOR gate, Exclusive OR gate, Exclusive NOR gate แล ะ  Bufferเ กตแต ล ะช นิ ด จ ะ มี

คุณลักษณะแตกตางกัน เชน AND gate จะคลายกับสวิตชตออนุกรมกัน OR gate จะคลายกับสวิตชตอขนาน

กัน NOT gate จะคลายกับสวิตชตอลงกราวด NAND gate จะเปนการนํา AND gate มาตอกับ NOT gate 

สําหรับ NOR gate เปนการนํา OR gate มาตอกับ NOT gate เปนตน 

 2. เพ่ือประโยชนในการออกแบบวงจรพิมพเราสามารถเปลี่ยนเกตชนิดอ่ืน ๆ แทนดวย NAND gate 

และ NOR gate ได 

 3. ตารางความจริงเปนสิ่งท่ีแจกแจงเง่ือนไขการทํางานของวงจรดิจิทัลนั้น ๆ เพ่ือใหผูออกแบบสามารถ

วิเคราะหการทํางานของวงจรได 

 4. ไทม่ิงไดอะแกรม เปนกราฟแสดงสภาวะการทํางานของวงจรท่ีจุดและเวลาตางๆ  

 5. วงจรคอมบิเนชัน เปนการนําลอจิกเกตตางๆ ตอเปนวงจรเพ่ือนําไปใชตามเง่ือนไขท่ีตองการ 

 6. ไอซีลอจิกเกตพ้ืนฐานมีหลายตระกูล เชนตระกูล RTLตระกูล DTL ตระกูล HTL ตระกูล TTL ตระกูล 

NMOS ตระกูล CMOS และลอจิกเกตประเภท Chip 

 7. ลอจิกเกตตระกูล TTL ยังสามารถแยกเปนประเภทยอยไดดังนี้ Standard TTL, High speed TTL, 

Low power TTL, Schottky TTL, Low power Schottky TTL, Advanced Schottky TTL, Advanced 

Low power Schottky TTL และ Fast TTL 

 8. วงจรเอาตพุตของไอซีลอจิกเกตสามารถแบงไดเปน 2 ชนิดไดแก แบบ Totem Pole และแบบ 

Open Collector  
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จุดประสงคเชิงพฤติกรรมที่พึงประสงค  

 

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

1. อธิบายองคประกอบของระบบดิจิทัลได 

2. บอกชื่อลอจิกเกตพ้ืนฐานได 

3. อธิบายคุณลักษณะของลอจิกเกตแตละชนิ

ได 

4. อธิบายวิธีการเปลี่ยนแนนดเกตและนอร

เกตเปนเกตชนิดอ่ืนได 

5. เขียนตารางความจริงตามเง่ือนไขท่ี

กําหนดได 

6. อธิบายการเขียนไทม่ิงไดอะแกรมได 

6. วิเคราะหวงจรลอจิกดวยไทม่ิงไดอะแกรม

ได8. บอกความหมายของวงจรคอมบิเนชัน

ได 

7. อธิบายลักษณะสมบัติของลอจิกเกต

ตระกูล TTL ได 

8. อธิบายลักษณะสมบัติของลอจิกเกต

ตระกูล CMOS ได 

9. ระบุขนาดของระดับแรงดันไฟฟาท่ีใชกับ 

ลอจิกเกตตระกูล TTL และ CMOS ได 

10. บอกขนาดแรงดันท่ีอินพุตและเอาตพุต

ของลอจิกเกตตระกูล TTL และ CMOS ได 

11. ใชงานไอซีลอจิกเกตพ้ืนฐานตระกูล TTL  

และ CMOS ได 

 

1. ประกอบวงจรลอจิกเกต 

TTLได 

2. ใชดีซีโวลตมิเตอรวัด

แรงดันไฟฟาท่ีลอจิกเกต 

TTLได 

3. วิเคราะหลอจิกเกต TTL 

วาดีหรือเสียได  

4. ประกอบวงจรลอจิกเกต 

CMOS ได 

5. ใชดีซีโวลตมิเตอรวัด

แรงดันไฟฟาท่ีลอจิกเกต 

CMOS ได 

6. วิเคราะหลอจิกเกต 

CMOS วาดีหรือเสียได 

 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาท่ี

ของนักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอ

ตนเองและสังคม 

4. แตงกายถูกตองตาม

ระเบียบ 

5. แสดงความเคารพดวย

ทาทีท่ีสวยงาม 

6. ทํางานดวยความเต็มใจ 

7. ใชวัสดุอุปกรณและ

เครื่องมืออยางประหยัด

ตระหนักถึงความปลอดภัย 
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แบบทดสอบกอนเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 3 ช่ือหนวย องคประกอบของระบบดิจิทัล 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1. ขอใดเปนความหมายของวงจรคอมบิเนชัน 

    ก. วงจรท่ีนําสัญญาณเอาตพุตมาควบคุมอินพุต 

    ข. วงจรท่ีนําสัญญาณอินพุตเขามาสูวงจรลอจิกเกตเพ่ือควบคุมเอาตพุต 

    ค. วงจรท่ีมีหนวยความจําและหนวยประมวลผล 

    ง. วงจรท่ีมีสัญญาณอินพุตมาควบคุมหนวยประมวลผล 

2. ลอจิกเกตตระกูล TTL สามารถใชแหลงจายไฟฟากระแสตรงคาเทาไร 

    ก. 3V ± 0.25V     ข. 5V ± 0.25V 

    ค. 3V ± 0.5V     ง. 5V ± 0.5V 

3. ขนาดของสัญญาณท่ีเอาตพุต 0 ของลอจิกเกตตระกูล TTL มีคาเทาไร 

    ก. 1.8 V ข. 1.5 V 

    ค. 1.2 V     ง. 0.6 V 

4. ขนาดของสัญญาณอินพุตท่ีสามารถใชกับไอซีลอจิกเกตตระกูล TTL สามารถใชแรงดันไมเกินเทาไร 

    ก. 5.5 V     ข. 7.5 V 

    ค. 9.5 V     ง. 11.5 V 

5. ลอจิกเกตตระกูล CMOS มีขอดีมากกวาไอซีตระกูล TTL ในเรื่องใด 

    ก. ใชกระแสไฟฟาต่ํากวา     ข. ทํางานไดเร็วกวา 

    ค. ใชกับสัญญาณอินพุตท่ีความถ่ีไดสูงกวา     ง. สามารถใชกับสัญญาณรูปไซนได 

6. ขอใดเปนระดับแรงดันไฟฟาท่ีแสดงคาเปนลอจิก 0 ของลอจิกเกตตระกูล TTL 

    ก. 0 – 0.2 V     ข. 0 – 0.4 V 

    ค. 0 – 0.8 V     ง. 0 – 1.2 V 

7. ขอใดเปนระดับแรงดันไฟฟาท่ีแสดงคาเปนลอจิก 1 ของลอจิกเกตตระกูล CMOS 

    ก. 1.8 – 5 V     ข. 2.2 – 5.5 V 

    ค. 3.6 – 12 V     ง. 4.9 – VDD 
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  วงจรสําหรับขอ 8-9 

                           

+Vcc

D1 D2

A
B

ภายในตัวไอซี

Y

GND

4.7 k 1.5 k 180 

1 k

Q1 Q2

Q3

Q4

D3 เอาตพุต

 
                                                   

8. จากวงจรรูปท่ีกําหนด เปนลอจิกเกตชนิดใด และเปนลอจิกเกตตระกูลใด 

    ก. AND gate, ตระกูล TTL     ข. NOR gate, ตระกูล TTL 

    ค. AND gate, ตระกูล CMOS     ง. NAND gate, ตระกูล CMOS 

9. จากรูปท่ีกําหนด ถา A = “0” และ B = “1” เอาตพุตมีคาใด 

    ก. 0.2 V     ข. 1.2 V 

    ค. 1.8 V     ง. 4.5 V 

10. ไอซีเบอร 4075 เปนเกตชนิดใด และอยูในตระกูลใด 

    ก. ชนิด AND gate 3 input ตระกูล TTL     ข. ชนิด  OR gate 3 input ตระกูล TTL 

    ค. ชนิด AND gate 3 input ตระกูล CMOS     ง. ชนิด  OR gate 3 input ตระกูล CMOS 

11. ขอใดไมใชองคประกอบเบื้องตนของระบบดิจิทัล 

    ก. ลอจิกเกต     ข. ตารางความจริง 

    ค. ไทม่ิงไดอะแกรม     ง. วงจรนับ 

  ตัวเลือกหรับขอ 12-14 

ก.

ค.

ข.

ง.

 
12. จากตัวเลือก สัญลักษณขอใดคือ AND gate  ก. 

13. จากตัวเลือก สัญลักษณขอใดคือ NOR gate ข. 

14. จากตัวเลือก สัญลักษณขอใดคือ NOT gate ง. 
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15. คุณสมบัติของลอจิกเกต เม่ืออินพุตเปนลอจิก 0 ท้ังหมดจะทําใหเอาตพุตเปนลอจิก 1 เปนคุณสมบัติของเกต

ชนิดใด 

    ก. AND gate     ข. NOR gate 

    ค. NAND gate     ง. OR gate 

16. เกตชนิดใดท่ีสามารถเปลี่ยนเปนคุณสมบัติของเกตชนิดอ่ืน ๆ ได 

    ก. AND gate     ข. Exclusive NOR gate 

    ค. NAND gate     ง. OR gate 

17. ตารางความจริงของระบบดิจิทัลมีไวเพ่ือประโยชนสิ่งใด 

    ก. คํานวณหาขนาดของสัญญาณเอาตพุต 

    ข. วิเคราะหขนาดของสัญญาณเอาตพุต 

    ค. แจกแจงสภาวะลอจิกท่ีเปนไปไดจากสมการลอจิก 

    ง. แสดงสภาวะตาง ๆ ท่ีเวลาใด ๆ ออกมาเปนรูปรางสัญญาณ 

18. ไทม่ิงไดอะแกรมของระบบดิจิทัลมีไวเพ่ือประโยชนสิ่งใด 

    ก. คํานวณหาขนาดของสัญญาณเอาตพุต  

    ข. วิเคราะหขนาดของสัญญาณเอาตพุต 

    ค. แจกแจงสภาวะลอจิกท่ีเปนไปไดจากสมการลอจิก 

    ง. แสดงสภาวะตาง ๆ ท่ีเวลาใด ๆ ออกมาเปนรูปรางสัญญาณ 
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รูปสําหรับขอ 19-20 

              

A

B

C

ระดับลอจิก

เวลา

เวลา

เวลา

เวลา
D

A

B

C

เวลา

เวลา

เวลา

เวลา
D

BCD
เวลา

เวลา

เวลา

1

2
 

 

19. จากไทม่ิงไดอะแกรมในรูปท่ีกําหนด ตําแหนงท่ี 1 เปนไดอะแกรมของสมการใด 

    ก. ABCD      ข. ABCD  

    ค. ABCD      ง. ABCD  

20. จากไทม่ิงไดอะแกรมในรูปท่ีกําหนด ตําแหนงท่ี 2 เปนไดอะแกรมของสมการใด 

    ก. BCD+ABCD      ข. 𝐵𝐵𝐶𝐶D+𝐴𝐴𝐵𝐵CD 

    ค. BCD+ABCD      ง. BCD+ABCD  
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เนื้อหาสาระ  

1. อุปกรณลอจิกเกต (Logic gate) 

   1.1 แอนดเกต (AND gate) 

 

  
 

 1.2 ออรเกต (OR gate) 

 

A

B

E Y

 
 1.3 นอตเกต (Not gate) 

 AE Y

RL

 

A Y
Y  =   A  

 

 1.4 แนนดเกต (NAND gate) 

  

A
B

Y

Y  =  A B  
 

 1.5 นอรเกต (NOR gate) 

  

A
B

Y

 Y  =  A + B 
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 1.6 เอ็กซคลูซีพออรเกต (Exclusive OR gate) 

 

A B

E Y

A B

 
  

    1.7 เอ็กซคลูซีพนอรเกต (Exclusive NOR gate) 

A

B
Y

 

A B

E Y

A B

 
 1.8 บัฟเฟอร (Buffer) 

                       

A Y

Y  =   A
 

2. การเปลี่ยนแนนดเกตเปนเกตชนิดอ่ืน ๆ 

 2.1 การเปลี่ยนแนนดเกตเปนนอตเกต 

 2.2 การเปลี่ยนแนนดเกตเปนแอนดเกต 

 2.3 การเปลี่ยนแนนดเกตเปนออรเกต 

 2.4 การเปลี่ยนแนนดเกตเปนนอรเกต 

 2.5 การเปลี่ยนแนนดเกตเปนเอ็กซคลูซีพออรเกต 

 2.6 การเปลี่ยนแนนดเกตใหเปนเอ็กซคลูซีพนอรเกต 

 2.7 การเปลี่ยนนอรเกตใหเปนนอตเกต 

 2.8 การเปลี่ยนนอรเกตเปนออรเกต 

 2.9 การเปลี่ยนนอรเกตเปนแอนดเกต 

 2.10 การเปลี่ยนนอรเกตเปนแนนดเกต 

 2.11 การเปลี่ยนนอรเกตเปนเอ็กซคลูซีพนอรเกต 

 2.12 การเปลี่ยนนอรเกตใหเปนเอ็กซคลูซีพออรเกต 
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3. ตารางความจริง (Truth table) 

 ตารางความจริงเปนตารางท่ีใชสําหรับแจกแจงสภาวะทางลอจิกท่ีเปนไปไดจากสมการ  หรือฟงกชัน

หรือเง่ือนไขท่ีกําหนด ซ่ึงรวมถึงตารางการทํางานของอุปกรณลอจิกเกตในหัวขอท่ีผานมาดวย  ตารางความจริง

จะสามารถเขียนแจกแจงจํานวนสภาวะทางลอจิกไมซํ้ากันไดเทากับ 2n จํานวน 

4. ไทม่ิงไดอะแกรม (Timing diagram) 

 ไทม่ิงไดอะแกรมเปนการแสดงผลเอาตพุตสภาวะตาง ๆ ท่ีเวลาใด ๆ ออกมาเปนสัญญาณพัลส การ

เขียนไทม่ิงไดอะแกรม ใหคํานึงถึงการเปลี่ยนแปลงอินพุตและคุณสมบัติของเกตตามเง่ือนไข 

5. วงจรคอมบิเนชนั (Combination circuit) 

 วงจรคอมมิเนชัน หมายถึง การนําอุปกรณลอจิกเกตมาตอกันเพ่ือใหวงจรลอจิกทํางานไดตามท่ี

ผูออกแบบกําหนดเง่ือนไขไว โดยวงจรไมมีการปอนกลับ (Feedback) คาสัญญาณจากเอาตพุตสูอินพุต 

 5.1 การเขียนสมการลอจิกจากวงจรลอจิกเกต 

 5.2 การหาคาระดับลอจิกเอาตพุตจากวงจร 

 5.3 การวิเคราะหสัญญาณท่ีจุดตางๆ ดวยไทม่ิงไดอะแกรม 

6. ตระกูลของอุปกรณลอจิกเกต 

    6.1 ลอจิกเกตตระกูล RTL 

                   

เอาต์พุต

+VBB -VCC

A

B

C

ตุพนิอ

RL

R2

R1

R4

R5

Q1

 
 6.2 ลอจิกเกตตระกูล DTL 

                   

เอาตพุต

-VBB +VCC

A

B

C

อินพุต

RL

D1

D2

D3

R1

Q1
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6.3 ลอจิกเกตตระกูล HTL 

                    

เอาตพุต

+VCC

A

B

C

อินพุต

Q1

Q2

D1

D2

D3 ZD1

R2

R1

R3

 
 6.4 ลอจิกเกตตระกูล TTL 

                 

+Vcc

A

B

ภายในตัวไอซี

Y

GND

Y
A

B

4.7 kΩ 1.5 kΩ 180 Ω

1 kΩ

เอาตพุต
Q1 Q2

Q3

D3

Q4

D1 D2

อินพุต

 
  

    6.5 ลอจิกเกตตระกูล NMOS 

                         
อินพุต

A

B

Y

+VDD

เอาตพุต

 
 6.6 ลอจิกเกตตระกูล CMOS 

                            

อินพุต

เอาตพุต

A

B

Y

+VDD

C
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6.7 ลอจิกเกตประเภทชิป (Chip) 

 1)  PLD (Programmable Logic Device) 

 2)  CPLD (Complex Programmable Logic Device) 

 3)  FPGA (Field Programmable Gate Array) 
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กิจกรรมการเรียนการสอน 
 

ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

 1.1 ครูบอกจุดประสงคของการเรียนในบทเรียนน้ี 

 1.2 ครูสอบถามความสําคัญขององคประกอบ 

ของระบบดิจิทัลในงานไฟฟาและอิเล็กทรอนิกส 

 1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 3 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน

บทเรียนน้ี 

 1.2 นักเรียนบอกความสําคญัองคประกอบของ

ระบบดิจิทัลในงานไฟฟาและอิเล็กทรอนิกส 

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 3 

 1. คําถามประจําหนวย 

 2. แบบทดสอบกอน 

 เรียนหนวยท่ี 3 

2. ขั้นสอนทฤษฎ ี   

2.1 ครูอธิบายองคประกอบของระบบดิจิทัล 

ใชสื่อ power point ประกอบ 

2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับองคประกอบของ 

ระบบดิจิทัลในงานไฟฟาและอิเล็กทรอนิกส  

2.1 รับฟงคําบรรยาย 

2.2 ตอบคําถามและแสดงความคดิเห็น 

  1. power point  
  หนวยท่ี 3 

 2. คําถามหนวยท่ี 3 

3. ขั้นสรุป   

3.1 ครูและนักเรียนชวยกันสรุปและครซูักถาม 

ปญหาขอสงสยั 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยท่ี 3 

4. ขั้นสอนปฏิบัติ   

4.1 แบงกลุมนักเรียนเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 ครูใหนักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 1 และ 2 

4.3 ควบคุมการปฏิบัติงาน 

4.4 ตรวจผลงานของนักศึกษา 

4.1 แบงกลุมเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 นักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 1 และ 2 

4.3 ปฏิบัติงานตามใบงาน 

4.4 สงผลงานการปฏิบัต ิ

 1.ใบตรวจการ

ปฏิบัติงานหนวยท่ี 3 

  

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 3 

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

   5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 3 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรยีน 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลัง

เรียนหนวยท่ี 3 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเตมิเก่ียวกับองค 

ประกอบของระบบดจิิทัล และทําแบบฝกหัดทาย

หนวยเรียนหนวยท่ี 3สงในอาทิตยตอไป 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย 

6.1 รับมอบหมายงาน  1. ใบมอบงานหนวยท่ี 

3 

7.1 ตรวจความเรียบรอยของชุดฝกและความ 

เรียบรอยของหองเรียนหองปฏิบัตงิาน 

 

7.1 ชวยกันจัดเก็บชุดฝกและทําความสะอาด

หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรียบรอย 

 1. ใบตรวจสอบความ 

  เรียบรอย 
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งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

  - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 3 

ขณะเรียน 

  - ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับองคประกอบของระบบดิจิทัลท่ีใชในงาน

ดิจิทัลและคอมพิวเตอร  

หลังเรียน 

- ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับองคประกอบของระบบดิจิทัลและทําแบบฝกหัดทาย

หนวยเรียนหนวยท่ี 3 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร หนวยท่ี 3 เรื่ององคประกอบของ

ระบบดิจิทัล 

2. power point เรื่ององคประกอบของระบบดิจิทัล 

3. แบบฝกหัดทายหนวยท่ี 3 

4. ของจริง (เครื่องมือวัด, อาร, ซี, ทรานซิสเตอร, ไอซีตามวงจรใบงานการทดลองท่ี 1, 2) 

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

  - ทดสอบกอนเรียน (Pre-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 3 จํานวน 20 ขอ 

 ขณะเรียน 

  - ถาม – ตอบปญหา,  ความสนใจ,  ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

  - ทดสอบหลังเรียน (Post-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 3 จํานวน 20 ขอ 

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 3 จํานวน 20 ขอ (แบบตัวเลือก) 

 2.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 3.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

          1. สุชิน ชินสีห. (2563). วงจรดิจิทัล. นนทบรุี : โรงพิมพ  บริษัท ศูนยหนังสือเมืองไทย จํากัด. 

 2. เอกสารประกอบการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001  
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บันทึกหลังการสอน 

วิชา  ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  รหัสวิชา  30120-2001  หนวยท่ี............สอนครั้งท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                      จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

 อ่ืน ๆ ระบุ...................................................... 

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

จํานวนนักเรียนท่ีสอน............................คน 

นักเรียนท่ีขาดเรียน................................คน 

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

                  

  ลงช่ือ

...................................................... 

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี......เดือน..........................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 3 ช่ือหนวย องคประกอบของระบบดิจิทัล 

จงอธิบาย/แสดงวิธีการคํานวณ 

 1. องคประกอบของระบบดิจิทัลท่ีควรทราบประกอบดวยอะไรบาง 

 2. ลอจิกเกตพ้ืนฐานประกอบดวยเกตชนิดใดบาง แตละชนิดมีลักษณะสมบัติอยางไร 

 3. จงอธิบายวิธีเปลี่ยนแนนดเกตใหเปนนอรเกต 

 4. จงเขียนตารางความจริงจากเง่ือนไข “ มีอินพุต 3 อินพุต ถาอินพุตเหมือนกันให 

             เอาตพุตเปนลอจิก 1 ” 

 5. จากขอ 4 จงเขียนวงจรลอจิกเกต 

 6. จงเขียนไทม่ิงไดอะแกรมจากสมการ Y = ACD+ABCD  

 7. จงเขียนวงจรคอมบิเนชันจากสมการ Y = ACB + AD + A(C+B+D)+CBD  

 8. จากวงจรดานลาง จงวิเคราะหหาระดับลอจิกเอาตพุตเม่ืออินพุต  ABCD = 0010 

             ตามลําดับ 

Y

A

C

D

B

 
 

 9. จากวงจรดานลาง จงวิเคราะหการทํางานของวงจรดวยไทม่ิงไดอะแกรม 

Y

A

C

D

B

 
 

   10. จงบอกขอแตกตางของลักษณะสมบัติของลอจิกเกตตระกูล TTL กับลอจิกเกตตระกูล  

              CMOS 

   11. จงเขียนรูปภาพของระดับแรงดันท่ีถือวาเปน “0” และ “1” ท้ังดานอินพุตและเอาตพุต 

             ของลอจิกเกตตระกูล TTL และ CMOS 
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 12. จากวงจรดานลาง จงเขียนวงจรนี้ดวยสัญลักษณรูปแบบอ่ืนแทน 

Y

A

C

D

B

 
 13. จากวงจรรูปท่ี 4 จงเขียนสมการท่ีจุดเอาตพุต 

Y

A

C

D

B

 
 

14. จากวงจรดานลาง จงอธิบายขอแตกตางของนอรเกตตระกูล NMOS กับนอรเกต ตระกูล CMOS 

                      - ตระกูล NMOS 

A

B

Y

+VDD

 
   - ตระกูล CMOS 

A

B

Y

+VDD

C
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แบบทดสอบหลังเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 3 ช่ือหนวย องคประกอบของระบบดิจิทัล 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1. ขอใดไมใชองคประกอบเบื้องตนของระบบดิจิทัล 

    ก. ลอจิกเกต     ข. ตารางความจริง 

    ค. ไทม่ิงไดอะแกรม     ง. วงจรนับ 

  ตัวเลือกหรับขอ 2-4 

ก.

ค.

ข.

ง.

 
2. จากตัวเลือก สัญลักษณขอใดคือ AND gate ก. 

3. จากตัวเลือก สัญลักษณขอใดคือ NOR gate ข. 

4. จากตัวเลือก สัญลักษณขอใดคือ NOT gate ง. 

5. คุณสมบัติของลอจิกเกต เม่ืออินพุตเปนลอจิก 0 ท้ังหมดจะทําใหเอาตพุตเปนลอจิก 1  

   เปนคุณสมบัติของเกตชนิดใด 

    ก. AND gate     ข. NOR gate 

    ค. NAND gate     ง. OR gate 

6. เกตชนิดใดท่ีสามารถเปลี่ยนเปนคุณสมบัติของเกตชนิดอ่ืนๆ ได 

    ก. AND gate     ข. Exclusive NOR gate 

    ค. NAND gate     ง. OR gate 

7. ตารางความจริงของระบบดิจิทัลมีไวเพ่ือประโยชนสิ่งใด 

    ก. คํานวณหาขนาดของสัญญาณเอาตพุต 

    ข. วิเคราะหขนาดของสัญญาณเอาตพุต 

    ค. แจกแจงสภาวะลอจิกท่ีเปนไปไดจากสมการลอจิก 

    ง. แสดงสภาวะตาง ๆ ท่ีเวลาใด ๆ ออกมาเปนรูปรางสัญญาณ 
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8. ไทม่ิงไดอะแกรมของระบบดิจิทัลมีไวเพ่ือประโยชนสิ่งใด 

    ก. คํานวณหาขนาดของสัญญาณเอาตพุต 

    ข. วิเคราะหขนาดของสัญญาณเอาตพุต 

    ค. แจกแจงสภาวะลอจิกท่ีเปนไปไดจากสมการลอจิก 

    ง. แสดงสภาวะตางๆ ท่ีเวลาใดๆ ออกมาเปนรูปรางสัญญาณ 

 

รูปสําหรับขอ 9-10 

              

A

B

C

ระดับลอจิก

เวลา

เวลา

เวลา

เวลา
D

A

B

C

เวลา

เวลา

เวลา

เวลา
D

BCD
เวลา

เวลา

เวลา

1

2
 

 

9. จากไทม่ิงไดอะแกรมในรูปท่ีกําหนด ตําแหนงท่ี 1 เปนไดอะแกรมของสมการใด 

    ก. ABCD      ข. ABCD  

    ค. ABCD      ง. ABCD  

10. จากไทม่ิงไดอะแกรมในรูปท่ีกําหนด ตําแหนงท่ี 2 เปนไดอะแกรมของสมการใด 

BC̅D+A̅BCD�     ก. BCD+ABCD         ข.  

    ค. BCD+ABCD       ง. BCD+ABCD  
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11. ขอใดเปนความหมายของวงจรคอมบิเนชัน 

    ก. วงจรท่ีนําสัญญาณเอาตพุตมาควบคุมอินพุต 

    ข. วงจรท่ีนําสัญญาณอินพุตเขามาสูวงจรลอจิกเกตเพ่ือควบคุมเอาตพุต 

    ค. วงจรท่ีมีหนวยความจําและหนวยประมวลผล 

    ง. วงจรท่ีมีสัญญาณอินพุตมาควบคุมหนวยประมวลผล 

12. ลอจิกเกตตระกูล TTL สามารถใชแหลงจายไฟฟากระแสตรงคาเทาไร 

    ก. 3V ± 0.25V     ข. 5V ± 0.25V 

    ค. 3V ± 0.5V     ง. 5V ± 0.5V 

13. ขนาดของสัญญาณท่ีเอาตพุต 0 ของลอจิกเกตตระกูล TTL มีคาเทาไร 

    ก. 1.8 V ข. 1.5 V 

    ค. 1.2 V     ง. 0.6 V 

14. ขนาดของสัญญาณอินพุตท่ีสามารถใชกับไอซีลอจิกเกตตระกูล TTL สามารถใชแรงดันไมเกินเทาไร 

    ก. 5.5 V     ข. 7.5 V 

    ค. 9.5 V     ง. 11.5 V 

15. ลอจิกเกตตระกูล CMOS มีขอดีมากกวาไอซีตระกูล TTL ในเรื่องใด 

    ก. ใชกระแสไฟฟาต่ํากวา     ข. ทํางานไดเร็วกวา 

    ค. ใชกับสัญญาณอินพุตท่ีความถ่ีไดสูงกวา     ง. สามารถใชกับสัญญาณรูปไซนได 

16. ขอใดเปนระดับแรงดันไฟฟาท่ีแสดงคาเปนลอจิก 0 ของลอจิกเกตตระกูล TTL 

    ก. 0 – 0.2 V     ข. 0 – 0.4 V 

    ค. 0 – 0.8 V     ง. 0 – 1.2 V 

17. ขอใดเปนระดับแรงดันไฟฟาท่ีแสดงคาเปนลอจิก 1 ของลอจิกเกตตระกูล CMOS 

    ก. 1.8 – 5 V     ข. 2.2 – 5.5 V 

    ค. 3.6 – 12 V     ง. 4.9 – VDD 
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  วงจรสําหรับขอ 18-19 

                           

+Vcc

D1 D2

A
B

ภายในตัวไอซี

Y

GND

4.7 k 1.5 k 180 

1 k

Q1 Q2

Q3

Q4

D3 เอาตพุต

 
                                                   

18. จากวงจรรูปท่ีกําหนด เปนลอจิกเกตชนิดใด และเปนลอจิกเกตตระกูลใด 

    ก. AND gate, ตระกูล TTL     ข. NOR gate, ตระกูล TTL 

    ค. AND gate, ตระกูล CMOS     ง. NAND gate, ตระกูล CMOS 

19. จากรูปท่ีกําหนด ถา A = “0” และ B = “1” เอาตพุตมีคาใด 

    ก. 0.2 V     ข. 1.2 V 

    ค. 1.8 V     ง. 4.5 V 

20. ไอซีเบอร 4075 เปนเกตชนิดใด และอยูในตระกูลใด 

    ก. ชนิด AND gate 3 input ตระกูล TTL     ข. ชนิด  OR gate 3 input ตระกูล TTL 

    ค. ชนิด AND gate 3 input ตระกูล CMOS     ง. ชนิด  OR gate 3 input ตระกูล CMOS 
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ใบทดลองท่ี 3 การทดลองวงจรเกท (Gate) แบบตาง ๆ 

 

วัตถุประสงค 

- เพ่ือศึกษาหนาท่ีการทํางานของแอนดเกท (AND) ออรเกท (OR) น็อทเกท (NOT) แนนดเกท 

(NAND) นอรเกท (NOR) เอ็กซคลูซีฟออรเกท (Exclusive OR) และ เอ็กซคลูซีฟนอรเกท 

(Exclusive NOR) 

- เพ่ือทดสอบหนาท่ีการทํางานของลอจิกเกท (Logic Gate) แบบตาง ๆ ซ่ึงสรางข้ึนในรูปแบบของ

วงจรลอจิก (Logic Circuit) 

- เพ่ือศึกษาตารางความจริง (Truth Table) ของลอจิกเกทตาง ๆ 

 

ทฤษฎียอ 

 แอนดเกทคือเกทท่ีใหเอาตพุต (Output) เปนลอจิก 1 ก็ตอเม่ืออินพุต (Input) ทุกตัวเปนลอจิก 1 และ

จะใหเอาตพุตเปนลอจิก 0 ก็ตอเม่ืออินพุตตัวใดตัวหนึ่งหรือทุกตัวเปนลอจิก 0 

 ออรเกทคือเกทท่ีใหเอาตพุตเปนลอจิก 1 ก็ตอเม่ืออินพุตตัวใดตัวหนึ่งหรือทุกตัวเปนลอจิก 1 และจะให

เอาตพุตเปนลอจิก 0 ก็ตอเม่ืออินพุตทุกตัวเปนลอจิก 0 

 น็อทเกทคือเกทท่ีใหเอาตพุตเปนลอจิกท่ีตรงกันขามกับลอจิกของอินพุต 

 แนนดเกทคือเกทท่ีใหเอาตพุตเปนลอจิก 1 ก็ตอเม่ืออินพุตตัวใดตัวหนึ่งหรือทุกตัวเปนลอจิก 0 และจะ

ใหเอาตพุตเปนลอจิก 0 ก็ตอเม่ืออินพุตทุกตัวเปนลอจิก 1 

 นอรเกทคือเกทท่ีใหเอาตพุตเปนลอจิก 1 เม่ืออินพุตทุกตัวเปนลอจิก 0 และจะใหเอาตพุตเปนลอจิก 0 

ก็ตอเม่ืออินพุตตัวใดตัวหนึ่งหรือทุกตัวเปนลอจิก 1 

 เอ็กซคลูซีออรเกทคือเกทท่ีใหเอาตพุตเปนลอจิก 1 ก็ตอเม่ืออินพุตมีลอจิกตางกัน และจะใหเอาตพุต

เปนลอจิก 0 ก็ตอเม่ืออินพุตมีลอจิกเหมือนกัน 

 เอ็กซคลูซีฟนอรเกทคือเกทท่ีใหเอาตพุตเปนลอจิก 1 เม่ืออินพุตมีลอจิกเหมือนกัน และจะใหเอาตพุต

เปนลอจิก 0 ก็ตอเม่ืออินพุตมีลอจิกตางกัน 

 ปจจุบันลอจิกเกทท่ีใชในดิจิทัลคอมพิวเตอร (Digital Computer) นั้นเปนรูปแบบของวงจรรวม 

(Integrate Circuit) หรือเรียกงายๆวาไอซี (IC) ท้ังสิ้นเราสามารถทําความคุนเคยในการทดสอบหนาท่ีการ

ทํางานของลอจิกเกทบททดลองตอไปนี้ 

อุปกรณที่ใชในการทดลอง 

- แผงทดลองวงจรดิจิทัล 

- ไอซีเบอร 7400 7402 7404 7408 7432 7486 74266 
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1. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของแอนดเกท 

- ไอซีท่ีใชคือเบอร 7408f 

- สภาวะลอจิกท่ีใชคือ 

ลอจิกบวก (Positive) สําหรับลอจิก 1 

กราวนด (Ground) สําหรับลอจิก 0 

- ดําเนินการทดสอบหนาท่ีการทํางานของแอนดเกท โดยตอวงจรตามรูปท่ี 1 ตรวจสภาวะลอจิก

ของเอาตพุตดวยแสดงสภาวะไบนารี (Binary State Indicatoe) และบันทึกผลการทดสอบในตารางท่ี 1 โดยท่ี

ไดโอดเปลงแสง (Light Emitting Diode) หรือเรียกงาย ๆ วาแอลอีดี (LED) สวางแทนลอจิก 1 และแอลอีดีดับ

แทนลอจิก 0 ดานอินพุตปอนระดับลอจิกดวยลอจิกสวิทซ (Logic Switch) 

 

รูปท่ี 1 แอนดเกทชนิด 2 อินพุต 

 

 

 

 

 

 

 

 

ตารางท่ี 1 

 

2. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของออรเกท 

 - ไอซีท่ีใชคือเบอร 7432 

     - ดําเนินการทดสอบหนาท่ีการทํางานของออรเกท โดยตองวจรตามรูปท่ี 2 ดานอินพุตปอนระดับ

ของลอจิกดวยลอจิกดวยลอจิกสวิทซ ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีและบันทึกผล

การทดสอบลงในตารางท่ี 2 

อินพุต เอาตพุต 

A B Y = A.B 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 
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รูปท่ี 2 ออรเกทชนิด 2 อินพุต 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ตารางท่ี 2 

 

3. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของน็อทเกท 

      - ไอซีท่ีใชคือเบอร 7404 

      - ดําเนินการทดสอบหนาท่ีการทํางานของน็อทเกท โดยตอวงจรตามรูปท่ี 3 ดานอินพุตปอนระดับ

ของลอจิกดวยลอจิกสวิทซ ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยตัวแสดงวภาวะไบนารี และบันทึกผลการ

ทดสอบลงในตารางท่ี 3 

 

 

รูปท่ี 3 น็อทเกท 

 

อินพุต เอาตพุต 

A B Y = A+B 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 

 



88 
  
 

 

 

 

 

 

ตารางท่ี 1.3 

 

4. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของแนนดเกท 

     - ไอซีท่ีใชคือเบอร 7400 

     - ดําเนินการทดสอบหนาท่ีการทํางานของแนนดเกท โดยตอวงจรตามรูปท่ี 4 ดานอินพุตปอนระดับ

ของลอจิกดวยลอจิกสวัทซ ตรวจภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลการทดสอบ

ลงในตารางท่ี 4 

 

รูปท่ี 4 แนนทเกทชนิด 2 อินพุต 

 

 

 

 

 

 

ตารางท่ี 4 

 

 

 

 

อินพุต เอาตพุต 

A Y = A� 

0 

1 

 

อินพุต เอาตพุต 

A B Y = 𝐀𝐀𝐀𝐀���� 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 
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5. ทดสอบหนาท่ีการทํางานขอนอรเกท 

     - ไอซีท่ีใชคือเบอร 7402 

     - ดําเนินการทดสอบหนาท่ีการทํางานของนอรเกท โดยตอวงจรตามรูปท่ี 5 ดานอินพุตปอนระดับ

แรงดันลอจิกดวยลอจิกสวิทซ ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลการ

ทดสอบลงในตารางท่ี 5 

 

 

รูปท่ี 5 นอรเกทชนิด 2 อินพุต 

 

 

 

 

 

 

 

ตารางท่ี 5 

  

6. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของเอ็กซคลูซีฟออรเกท 

     - ไอซีท่ีใชคือเบอร 7486 

     - ดําเนินการทดสอบหนาท่ีการทํางานของเอ็กซคลูซีฟออรเกท โดยตอวงจรตอตามรูปท่ี 6 ดาน

อินพุตปอนระดับแรงดันลอจิกดวยลอจิกสวิทซ ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยสภาวะไบนารี และบันทึก

ผลการทดสอบในตารางท่ี 6 

 
 

รูปท่ี 6 เอ็กซคลูซีฟออรเกต 

อินพุต เอาตพุต 

A B Y = 𝐀𝐀 + 𝐁𝐁�������� 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 
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ตารางท่ี 6 

 

7. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของเอ็กซคลูซีฟนอรเกท 

     - ไอซีท่ีใชคือเบอร 74266 

     - ดําเนินการทดสอบหนาท่ีการทํางานของเอ็กซคลูซีฟนอรเกท โดยตอวงจรตามรูปท่ี 7 ดานอินพุต

ปอนระดับแรงดันลอจิกดวยลอจิกสวิทซ ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยแสงสภาวะ ไบนารี และบันทึกผกา

รทดสอบลงในตารางท่ี 7 

 

รูปท่ี 7 เอ็กซคลูซีฟนอรเกต 

 

 

 

 

 

 

 

 

ตารางท่ี 7 

อินพุต เอาตพุต 

A B Y = 𝐀𝐀⊕𝐁𝐁 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 

 

อินพุต เอาตพุต 

A B Y = 𝐀𝐀⊕𝐁𝐁 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 
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(ปรับใหม) 

เพ่ิมการทดสอบวงจรลอจิกเกทเชิงหมวดหมู  

8. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของแอนดเกทจากแนนดเกท 

     - ไอซีท่ีใชคือเบอร 7400 

     - ดําเนินการทดสอบโดยการตอวงจรตามรูปท่ี 8 ดานอินพุตปอนระดับของแรงดันลอจิกดวยสวิทซ 

ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลการทดสอบลงในตารางท่ี 8 

 

 

 

รูปท่ี 8 วงจรแนนดเกททําหนาท่ีเปนแอนดเกท 

 

 

 

 

 

 

 

 

ตารางท่ี 8 

 

9. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของออรเกทจากแนนดเกท 

     - ไอซีท่ีใชคือเบอร 7400 

     - ดําเนินการทดสอบโดยการตอวงจรตามรูปท่ี 9 ดานอินพุตปอนระดับของแรงดันลอจิกดวยสวิทซ 

ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลการทดสอบลงในตารางท่ี 9 

 
รูปท่ี 9 วงจรแนนทเกต ทําหนาท่ีเปนออรเกต 

 

อินพุต เอาตพุต 

A B Y = AB 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 
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ตารางท่ี 9 

 

10. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของนอรเกทจากแนนดเกท 

      - ไอซีท่ีใชคือแบอร 7400 

      - ดําเนินการทดสอบโดยการตอวงจรตามรูปท่ี 10 ดานอินพุตปอนระดับของแรงดันลอจิกดวย

สวิทซ ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลการทดสอบลงในตารางท่ี 10 

 

 
 

รูปท่ี 10 วงจรแนนทเกตทําหนาท่ีนอรเกต 

 

 

 

 

 

 

 

ตารางท่ี 10 

 

อินพุต เอาตพุต 

A B Y = A+B 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 

 

อินพุต เอาตพุต 

A B Y = 𝐀𝐀� + 𝐁𝐁� 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 
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11. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของเอ็กซคลูซีฟออรเกทจากแนนดเกท 

      - ไอซีท่ีใชคือเบอร 7400 

      - ดําเนินการทดสอบโดยการตอวงจรตามรูปท่ี 11 ดานอินพุตปอนระดับของแรงดันลอจิกดวย

สวิทซ ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลการทดสอบลงในตารางท่ี 11 

 
 

รูปท่ี 10 วงจรแนนทเกททําหนาท่ีเปนนอรเกต 

 

 

 

 

 

 

ตารางท่ี 11 

12. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของเอ็กซคลูซีฟนอรเกทจากนอรเกท 

      - ไอซีท่ีใชคือเบอร 7402 

         - ดําเนินการทดสอบโดยการตอวงจรตามรูปท่ี 12 ดานอินพุตปอนระดับของแรงดันลอจิกดวย

สวิทซ ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลการทดสอบลงในตารางท่ี 12 

 

 

 

 

  

รูปท่ี 12 วงจรนอรเกททําหนาท่ีเปนเอ็กซคลูซีฟนอรเกท 

อินพุต เอาตพุต 

A B Y = A + B 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 
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ตารางท่ี 12 

 

คําถามทายการทดลอง 

1. จงออกแบบวงจรออรเกทท่ีทําจากนอรเกท 

2. จากวงจรรูปท่ี 1.11 และ 1.12 จงเขียนเอาตพุตของเกททุกตัว 

3. จากวงจรรูปท่ี 1.11 จงพิสูจนวา Y =  A ⊕ B 

4. จากวงจรรูปท่ี 1.12 จงพิสูจนวา Y =  A ⊕ B 

5. จงออกแบบวงจรเอ็กซคลูซีฟออรท่ีใชนอรเกทเพียงอยางเดียว 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

อินพุต เอาตพุต 

A B Y = 𝐀𝐀⊕𝐁𝐁 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 
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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงานหนวยที่ 3 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

  ช่ือหนวย องคประกอบของระบบดิจิทัล 

  เรื่อง การทดสอบคุณสมบัติไอซีดิจิทัล 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 

หมายเหตุ คะแนน

เต็ม 

คะแนนท่ี

ได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1 การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2 การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3 ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 05   

1.4 เก็บรักษาเครื่องมือ และชุดทดลอง 0.5   

2.  ผลงาน    

ใบงานท่ี 1 เรื่องลอจิกเกตตระกูล TTL    

   - ตอวงจรไดถูกตอง 3   

   - ใชเครื่องมือวัดตรวจสอบระดับลอจิกไดถูกตอง 3   

   - การสรุปและวิจารยผลการทดลอง 1   

ใบงานท่ี 2 เรื่องลอจิกเกตตระกูล CMOS    

   - ตอวงจรไดถูกตอง 3   

   - ใชเครื่องมือวัดตรวจสอบระดับลอจิกไดถูกตอง 3   

   - การสรุปและวิจารยผลการทดลอง 1   

3.  กิจนิสัยในการปฏิบัติงาน    

3.1 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 0.5   

3.4 ความรวมมือในกลุม 0.5   

รวม 20   

 

ลงชื่อ                                 ผูประเมิน 

                     (นางสาวกาญจนา  อุพงศ) 
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แผนการจัดการเรียนรูท่ี 4 หนวยท่ี  4 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  6-7 

ชื่อหนวย การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู ชั่วโมงรวม  10 ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู   จํานวนชั่วโมง  10  ชั่วโมง 

 

หัวขอเรื่องและงาน 

1. การเขียนฟงกชั่นแบบ SOP และ POS 

    1.1 การเขียนฟงกชั่นแบบการรวมของผลคูณ (SOP) 

    1.2 การเขียนฟงกชั่นแบบการคูณของผลรวม (POS) 

2. คณิตศาสตรลอจิก 

3. แผนผังคารนอ (Karnaugh maping : K-map) 

สาระการเรียนรู 

 การออกแบบวงจรลอจิกเชิงจัดหมู (Designing combination logic circuits) หมายถึง การออกแบบ

วงจรลอจิกเพ่ือใหระดับลอจิกของเอาตพุตตามตองการ โดยอาศัยการจัดหมูของสัญญาณอินพุตและใช

วงจรลอจิกเกต ซ่ึงนักศึกษาจะตองเขาใจวิธีการเขียนฟงกชั่นแบบ SOP หรือ POS ทฤษฎีพีชคณิตบูลีนและการ

ใชแผนผังคารนอ (Karnaugh mapping) 

จุดประสงคเชิงพฤติกรรมที่พึงประสงค  

 

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

1. บอกความหมายของวงจรลอจิกเชิงจัดหมูได 

2. เขียนฟงกชั่นจากตารางความจริงได 

3. เขียนวงจรลอจิกจากตารางความจริงได 

4. อธิบายการใชงานพีชคณติบลูีนสาํหรับการ

ออกแบบวงจรดิจิทัลได 

5. บอกกฎของพีชคณิตบูลนีได 

6. ใชพีชคณิตบูลนีสาํหรับลดขนาดวงจรดิจิทัลได 

7. อธิบายวิธีการใชผังคารนอ (K-map) สําหรับ

งานดิจทิัลได 

8. ใชผังคารนอสําหรับลดขนาดวงจรดิจิทัลได 

9. อธิบายการใชประโยชนจาก Don’t care term 

ในการออกแบบวงจรดิจิทัลได 

1. ประกอบวงจรคอมบิเนชันได 

2. ใชดีซีโวลตมิเตอรวัด

แรงดันไฟฟา จากวงจรคอมบิเน

ชันได 

3. วิเคราะหวงจรคอมบิเนชันได 

4. แสดงความสามารถออกแบบ 

วงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจดัหมูได   

  

 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาที่ของ

นักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอตนเอง

และสังคม 

4. แตงกายถูกตองตามระเบียบ 

5. แสดงความเคารพดวยทาทีที่

สวยงาม 

6. ทํางานดวยความเต็มใจ 

7. ใชวัสดุอุปกรณและเคร่ืองมือ 

อยางประหยัดตระหนักถึง 

ความปลอดภัย 
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แบบทดสอบกอนเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 4 ช่ือหนวย การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู   

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1. ขอใดเปนประโยชนของ K-map 

    ก.  ลดขนาดของวงจรใหเล็กลง     ข.  วงจรทํางานไดเร็วข้ึน 

    ค.  จํานวนชนิดของลอจิกเกตลดลง     ง.  ใชลอจิกเกตชนิดเดียวได 

2. ถาหากอินพุตมี 5 ตัวแปร จํานวน Cell ของ K-map มีก่ี Cell  

    ก.  64     ข.  32 

    ค.  16     ง.   8 

3. ฟงกชัน Y = ABC+ABC+ABC+ABC  ถาใช K– map ลดรูปแลวไดคาใด 

    ก.  Y = B(A+C)+ABC      ข.  Y = B(A+C)+ABC  

    ค.  Y = A(B+C)+ABC      ง.   Y = A(B+C)+ABC  

4. ฟงกชัน Y = ABC+ABC+ABC+ABC  ถาใช K– map ลดรูปแลวไดคาใด 

    ก.  Y = BC+BC      ข.  Y = BC+BC  

    ค.  Y = BC+BC      ง.  Y = ABC+BC  

5. ฟงกชัน Y = ABC+ABC+ABC+ABC+ABC+ABC  ถาใช K– map ลดรูปแลวไดคาใด 

    ก.  Y = B+BC      ข.  Y = B+BC  

    ค.  Y = C+BC      ง.   Y = B+C  

6. ฟงกชัน Y = ABCD+ABCD+ABCD+ABCD+ABCD+ABCD+ABCD+ABCD   

      ถาใช K– map ลดรูปแลวไดคาใด 

    ก.  Y = ABC+BCD      ข.  Y = A(D+BC)+AD  

    ค.  Y = DC+ABC      ง.   Y = BC+BC  

7. ฟงกชัน Y(A,B,C,D) = m(0,2,4,5,6,7,8,10,12,14,15)∑  ถาใช K– map ลดรูปแลวไดคาใด 

    ก.  Y = D+AB      ข.  Y = AD+ACB  

    ค.  Y = ABCD+BCD      ง.   Y = (AB+BD)ACD  

8. ฟงกชัน Y = CBA+CBA+CBA+CBA+CBA  ถาใช K– map ลดรูปแลวไดคาใด 

    ก.  y = AB+CA      ข.  y = BC+CA  

    ค.  y = A+BC      ง.  y = AC+B  
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9. y = DCBA+DCBA+DCBA+DCBA+DCBA+DCBA+DCBA+DCBA+DCBA+DCBA  ถาใช K– map ลด

รูปแลวไดคาใด  

    ก.   y  =  DCA+DBA+CB+CB      ข.   y  =  DCA+DBA+CB+CB  

    ค.   y  =  DCA+DBA+CB+CB      ง.   y  =  DCA+DBA+CB+CB  

10. ขอใดเปนประโยชนของ Don’t care term 

    ก.  ลดขนาดของวงจรใหเล็กลง     ข.  วงจรทํางานไดเร็วข้ึน 

    ค.  การออกแบบวงจรทําไดงายข้ึน     ง.  ใชลอจิกเกตชนิดเดียวได 

11. ขอใดเปนความหมายของวงจรคอมบิเนชัน 

    ก.  การนําอุปกรณลอจิกเกตพ้ืนฐานมาตอกันประกอบเปนวงจรดิจิทัล 

    ข.  การนําอุปกรณลอจิกเกตพ้ืนฐานมาตอกันเพ่ือใหทํางานตามเง่ือนไขผูออกแบบตองการ 

    ค.  การนําอุปกรณลอจิกเกตพ้ืนฐานมาตอกัน การทํางานถูกควบคุมดวยอินพุต 

    ง.  การนําอุปกรณดิจิทัลมาตอกัน การทํางานถูกควบคุมดวยอินพุตและยอนกลับจากเอาตพุต 

 

      ตารางสําหรับขอ 12 – 15 

 

เง่ือนไขท่ี 
INPUT OUTPUT 

Y C B A 

1 0 0 0  

2 0 0 1  

3 0 1 0  

4 0 1 1  

5 1 0 0  

6 1 0 1  

7 1 1 0  

8 1 1 1  

 

12.  จากตารางท่ีกําหนด สมการของ m     =y ∑ (1, 3, 5, 8)  มีคาเทาไร 

    ก.  CBA + CBA + CBA + CBA      ข.  CBA + CBA + CBA + CBA  

    ค.  CBA + CBA + CBA + CBA      ง.  CBA + CBA + CBA + CBA  
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13. จากตารางท่ี 1 สมการของ y   =   m π (2, 3, 5, 6)  มีคาเทาไร 

    ก.  (C+B+A) (C+B+A) (C+B+A) (C+B+A)⋅ ⋅ ⋅      

    ข.  (C+B+A) (C+B+A) (C+B+A) (C+B+A)⋅ ⋅ ⋅  

    ค.  (C+B+A) (C+B+A) (C+B+A) (C+B+A)⋅ ⋅ ⋅      

 ง.  (C+B+A) (C+B+A) (C+B+A) (C+B+A)⋅ ⋅ ⋅  

      

 วงจรสําหรับขอ 14 - 15 

C   B   A

Y

 
 

14. จากตารางท่ีกําหนด และรูปท่ีกําหนด  เปนวงจรดิจิทัลท่ีไดจากสมการใด 

    ก.  y   =   m π (1, 3, 5)     ข.  y   =   m π (2, 5, 6) 

    ค.  y   =   m π (1, 2, 6)     ง.  y   =   m π (2, 4, 8) 

15. จากรูปท่ี 1  สมการของวงจรตรงกับขอใด 

    ก.  (A+B+C) (A+B+C) (A+B+C)⋅ ⋅      ข.  (A+B+C) (A+B+C) (A+B+C)⋅ ⋅  

    ค.  (A+B+C) (A+B+C) (A+B+C)⋅ ⋅      ง.  (A+B+C) (A+B+C) (A+B+C)⋅ ⋅  

16. ฟงกชัน y = AB + AB + AB  ใชพีชคณิตบูลีนลดรูปแลวไดคาใด 

    ก.   y = A+B      ข.   y = AB+B  

    ค.   y = A+AB      ง.   y = A+B  

17. ฟงกชัน y = ABC+ABC+ABC+ABC   ใชพีชคณิตบูลีนลดรูปแลวไดคาใด 

    ก.  y = AB+C      ข.  y = AB+C  

    ค.  y = AB+C      ง.  y = (AB+C)+AC  

18. ฟงกชัน y  =  (C+B+A) (C+B+A) (C+B+A) ใชพีชคณิตบูลีนลดรูปแลวไดคาใด 

    ก.   y = CA+B      ข.   y = CA+B  

    ค.   y = CA+BC      ง.   y = CA+B  
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วงจรสําหรับขอ1 9 – 20 

C   B   A

Y

 
 

19. จากวงจรรูปท่ี 2  สามารถเขียนสมการเอาตพุตไดตรงกับขอใด 

    ก.  (AB)C+ABC+ABC+ABC      ข.  (AB)C+ABC+ABC+ABC  

    ค.  (AB)C+ABC+ABC+ABC      ง.  (AB)C+ABC+ABC+ABC  

20. จากรูปท่ี 2  เง่ือนไขใดถูกตอง 

    ก.  A = 0, B = 0, C = 0   เอาตพุต  Y = 1     ข.  A = 1, B = 1, C = 1   เอาตพุต  Y = 1 

    ค.  A = 0, B = 1, C = 1   เอาตพุต  Y = 0     ง.  A = 0, B = 0, C = 1   เอาตพุต  Y = 0 
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เนื้อหาสาระ  

1. การเขียนฟงกชั่นแบบ SOP และ POS 

    1.1 การเขียนฟงกชั่นแบบการรวมของผลคูณ (SOP) 

 

เง่ือนไขท่ี 
INPUT OUTPUT 

Y 
Minterm 

C B A 

0 0 0 0 1 CBA  
1 0 0 1 1 CBA  
2 0 1 0 0  

3 0 1 1 0  

4 1 0 0 1 CBA  
5 1 0 1 1 CBA  
6 1 1 0 1 CBA  
7 1 1 1 0  

 

    1.2 การเขียนฟงกชั่นแบบการคูณของผลรวม (POS) 

 

 เง่ือนไขท่ี 
INPUT OUTPUT 

Y 
Maxterm 

C B A 

1 0 0 0 1  

2 0 0 1 1  

3 0 1 0 0 C+B+A  
4 0 1 1 0 C+B+A  
5 1 0 0 1  

6 1 0 1 1  

7 1 1 0 1  

8 1 1 1 0 C+B+A  
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2. คณิตศาสตรลอจิก 

   ทฤษฎีบทท่ี 1 : Commutative Law (กฎการสลับท่ี) 

             (ก)  A + B = B + A 

            (ข) A . B  = B . A 

ทฤษฎีบทท่ี 2 : Associative Law (กฎการจัดหมู) 

(ก) (A + B) + C = A + (B + C) 

(ข) (A . B) . C   = A . (B . C) 

ทฤษฎีบทท่ี 3 : Distributive Law (กฎการกระจาย) 

            (ก) A . (B + C)  = (A . B) + (A . C) 

            (ข) A + (B . C)  = (A + B) . (A + C) 

ทฤษฎบีทท่ี 4 : Identity Law (กฎของเอกลักษณ) 

            (ก) A + A  = A 

            (ข) A . A    = A 

ทฤษฎีบทท่ี 5 : Negation Law (กฎการลบลาง) 

(ก)    

(ข)     

ทฤษฎีบทท่ี 6 : Redundance Law (กฎการลดทอน) 

(ก)      A + (A . B)  = A 

(ข)     A . (A + B) = A 

ทฤษฎีบทท่ี 7  

(ก)     0 + A = A 

(ข)     1 . A = A 

(ค)     1 + A = 1 

(ง)      0 . A  = 0 

ทฤษฎีบทท่ี 8 

  (ก)     

  (ข) 

ทฤษฎีบทท่ี 9 

  (ก)      

  (ข)      

ทฤษฎีบทท่ี 10 

  (ก) 

    (ข)    
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3. แผนผังคารนอ (Karnaugh maping : K-map) 

  3.1 จํานวน cell ของ k-map 

  3.2 การสรางแผนผังและใชงาน K-map แกฟงกชั่นเอาตพุต 

  3.3 การใชงาน K-map  

1) ผัง K- map หรับ 3 ตัวแปร  

        

A 00 01 11 10

0

1

CB

CBA  =   1

CBA  =   1

CBA  =   1

CBA  =   1

CBA  =   1

CBA  =   1

CBA  =   1CBA  =   1  
         2) ผัง K- map หรับ 4 ตัวแปร  

             y = DCBA+DCBA+DCBA+DCBA+DCBA+DCBA+DCBA+DCBA+DCBA+DCBA  

นํามาลงในผังคารนอไดดังนี้ 

 

BA
DC

00

01

11

10

00 01 11 10

1

11

1

1

1

1

1

1

1

= CB

= DBA

= DCA

 = C B
 

 

     Y  =  CB+CB+DBA+DCA∴  
 

  3.4 เทอมท่ีไมสนใจ (Don’t care term) 

  เปนเง่ือนไขท่ีไมสําคัญในตารางความจริง หมายถึง เอาตพุตท่ีจุดนี้จะเปน “0” หรือ “1” ก็ได แตมี

ประโยชนในแผนผังคารนอถาหากตําแหนง don’t car นั้นตัดกับ 1 ของชองอ่ืน และถาเปน “1” จะทําให

สามารถวงไดหลายชอง เพ่ือใหสามารถลดรูปวงจรใหเล็กลง ใหใส 1 แตถาไมมีประโยชนใหใส 0  
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กิจกรรมการเรียนการสอน 

ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

1.1 ครูบอกจุดประสงคของการเรยีนในบทเรียนน้ี 

1.2 ครูสอบถามความสําคญัของการออกแบบ วงจร

ดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมูในงานดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส 

1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรียน หนวยท่ี 4 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน

บทเรียนน้ี 

 1.2 นักเรียนบอกความสําคญัการออกแบบวงจร

ดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมูในงานดิจิทัลและ

อิเล็กทรอนิกส 

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 4 

 1. คําถามประจํา

หนวย 

 2. แบบทดสอบกอน 

 เรียนหนวยท่ี 4 

2. ขั้นสอนทฤษฎ ี   

2.1 ครูอธิบายการออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู ใช

สื่อ power point ประกอบ 

2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับการออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิก

เชิงจัดหมู ในงานดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส  

2.1 รับฟงคําบรรยาย 

2.2 ตอบคําถามและแสดงความคดิเห็น 

  1. power point  

  หนวยท่ี 4 

  2. คําถามหนวยท่ี 4 

3. ขั้นสรุป   

3.1 ครูและนักเรียนชวยกันสรุปและครซูักถาม 

ปญหาขอสงสยั 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยท่ี 4 

4. ขั้นสอนปฏิบัติ   

4.1 แบงกลุมนักเรียนเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 ครูใหนักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 4  

4.3 ควบคุมการปฏิบัติงาน 

4.4 ตรวจผลงานของนักศึกษา 

4.1 แบงกลุมเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 นักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 4 

4.3 ปฏิบัติงานตามใบงาน 

4.4 สงผลงานการปฏิบัต ิ

 1.ใบตรวจการ

ปฏิบัติงานหนวยท่ี 4 

  

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 4 

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 4 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรยีน 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลัง

เรียนหนวยท่ี 4 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

 6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเตมิเก่ียวกับ 

การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมูและทํา 

แบบฝกหัดทายหนวยเรียนหนวยท่ี 4 สงในอาทิตยตอไป 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย 

6.1 รับมอบหมายงาน  1. ใบมอบงานหนวยท่ี 

4 

7.1 ตรวจความเรียบรอยของชุดฝกและความ 

เรียบรอยของหองเรียนหองปฏิบัตงิาน 

7.1 ชวยกันจัดเก็บชุดฝกและทําความสะอาด

หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรียบรอย 

 1.ใบตรวจสอบความ 

  เรียบรอย 

 



105 
  
งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

  - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 4 

ขณะเรียน 

  - ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับการออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมูท่ีใช

ในงานดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส 

หลังเรียน 

- ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับการออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมูและทํา

แบบฝกหัดทายหนวยเรียนหนวยท่ี 4 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร หนวยท่ี 4 เรื่องการออกแบบ

วงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู 

2. power point เรื่องการออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู 

3. แบบฝกหัดทายหนวยท่ี 4 

4. ของจริง (เครื่องมือวัด, อาร, ซี, ทรานซิสเตอร, ไอซีตามวงจรใบงานการทดลองท่ี 3) 

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

- ทดสอบกอนเรียน (Pre-test) โดยใชขอสอบบทท่ี 4 จํานวน 20 ขอ 

 ขณะเรียน 

- ถาม – ตอบปญหา,  ความสนใจ,  ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

- ทดสอบหลังเรียน (Post-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 4 จํานวน 20 ขอ 

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 4 จํานวน 20 ขอ (แบบตัวเลือก) 

 2.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 3.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

          1. สุชิน ชินสีห. (2563). วงจรดิจิทัล. นนทบรุี : โรงพิมพ  บริษัท ศูนยหนังสือเมืองไทย จํากัด. 

 2. เอกสารประกอบการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001  
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บันทึกหลังการสอน 

วิชา  ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  รหัสวิชา  30120-2001  หนวยท่ี...........สอนครัง้ท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                      จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

 อ่ืน ๆ ระบุ...................................................... 

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

จํานวนนักเรียนท่ีสอน............................คน 

นักเรียนท่ีขาดเรียน................................คน 

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

                         

  ลงช่ือ

...................................................... 

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี........เดือน.........................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลอละไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 4 ช่ือหนวย การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู 

จงอธิบาย/แสดงวิธีการคํานวณ 

1. จงบอกความหมายของวงจรลอจิกเชิงจัดหมูในงานดิจิทัล 

2. การเขียนฟงกชั่นแบบ SOP กับแบบ POS มีขอแตกตางกันอยางไร 

                   ตารางท่ี 1 ตารางความจริงสําหรับแบบฝกหัดขอ 3-5 

 

INPUT OUTPUT 

Y C B A 

0 0 0 0 

0 0 1 1 

0 1 0 1 

0 1 1 0 

1 0 0 1 

1 0 1 0 

1 1 0 1 

1 1 1 1 

 

3. จากตารางดานลาง  จงเขียนฟงกชั่นแบบ SOP และ POS 

4.  จากตาราท่ี 1 จงเขียนฟงชั่นแบบ SOP หรือแบบ POS แลวใชพีชคณิตบูลีนสําหรับการออกแบบวงจรให

เหลือวงจรขนาดเล็กสุด 

5. จากตารางท่ี 1 จงเขียนฟงชั่นแบบ SOP หรือแบบ POS แลวใชผังคารนอสําหรับการออกแบบวงจรใหเหลือ

วงจรขนาดเล็กสุด 

6. จากผังคารนอในรูปดานลาง จงเขียนสมการใหมีขนาดเล็กสุด แตวงจรสามารถทํางานไดปกติ 

BA
DC

00

01

11

10

00 01 11 10

1 0

1 1

1

1

0

11

1

1

1 0

1

0

0
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แบบทดสอบหลังเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 4 ช่ือหนวย การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู   

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1. ขอใดเปนความหมายของวงจรคอมบิเนชัน 

    ก.  การนําอุปกรณลอจิกเกตพ้ืนฐานมาตอกันประกอบเปนวงจรดิจิทัล 

    ข.  การนําอุปกรณลอจิกเกตพ้ืนฐานมาตอกันเพ่ือใหทํางานตามเง่ือนไขผูออกแบบตองการ 

    ค.  การนําอุปกรณลอจิกเกตพ้ืนฐานมาตอกัน การทํางานถูกควบคุมดวยอินพุต 

    ง.  การนําอุปกรณดิจิทัลมาตอกัน การทํางานถูกควบคุมดวยอินพุตและยอนกลับจากเอาตพุต 

      ตารางสําหรับขอ 2 – 5 

 

เง่ือนไขท่ี 
INPUT OUTPUT 

Y C B A 

1 0 0 0  

2 0 0 1  

3 0 1 0  

4 0 1 1  

5 1 0 0  

6 1 0 1  

7 1 1 0  

8 1 1 1  

 

2.  จากตารางท่ีกําหนด สมการของ m     =y ∑ (1, 3, 5, 8)  มีคาเทาไร 

    ก.  CBA + CBA + CBA + CBA      ข.  CBA + CBA + CBA + CBA  

    ค.  CBA + CBA + CBA + CBA      ง.  CBA + CBA + CBA + CBA  

3. จากตารางท่ีกําหนด สมการของ y   =   m π (2, 3, 5, 6)  มีคาเทาไร 

    ก.  (C+B+A) (C+B+A) (C+B+A) (C+B+A)⋅ ⋅ ⋅      

    ข.  (C+B+A) (C+B+A) (C+B+A) (C+B+A)⋅ ⋅ ⋅  

    ค.  (C+B+A) (C+B+A) (C+B+A) (C+B+A)⋅ ⋅ ⋅      

    ง.  (C+B+A) (C+B+A) (C+B+A) (C+B+A)⋅ ⋅ ⋅  
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 วงจรสําหรับขอ 4 - 5 

C   B   A

Y

 
 

4. จากตารางท่ีกําหนด และรูปท่ีกําหนด เปนวงจรดิจิทัลท่ีไดจากสมการใด 

    ก.  y   =   m π (1, 3, 5)     ข.  y   =   m π (2, 5, 6) 

    ค.  y   =   m π (1, 2, 6)     ง.  y   =   m π (2, 4, 8) 

5. จากรูปท่ีกําหนด สมการของวงจรตรงกับขอใด 

    ก.  (A+B+C) (A+B+C) (A+B+C)⋅ ⋅      ข.  (A+B+C) (A+B+C) (A+B+C)⋅ ⋅  

    ค.  (A+B+C) (A+B+C) (A+B+C)⋅ ⋅      ง.  (A+B+C) (A+B+C) (A+B+C)⋅ ⋅  

6. ฟงกชัน y = AB + AB + AB  ใชพีชคณิตบูลีนลดรูปแลวไดคาใด 

    ก.   y = A+B      ข.   y = AB+B  

    ค.   y = A+AB      ง.   y = A+B  

7. ฟงกชัน y = ABC+ABC+ABC+ABC   ใชพีชคณิตบูลีนลดรูปแลวไดคาใด 

    ก.  y = AB+C      ข.  y = AB+C  

    ค.  y = AB+C      ง.  y = (AB+C)+AC  

8. ฟงกชัน y  =  (C+B+A) (C+B+A) (C+B+A) ใชพีชคณิตบูลีนลดรูปแลวไดคาใด 

    ก.   y = CA+B      ข.   y = CA+B  

    ค.   y = CA+BC      ง.   y = CA+B  
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วงจรสําหรับขอ 9 – 10 

C   B   A

Y

 
 

9. จากวงจรรูปท่ีกําหนด สามารถเขียนสมการเอาตพุตไดตรงกับขอใด 

    ก.  (AB)C+ABC+ABC+ABC      ข.  (AB)C+ABC+ABC+ABC  

    ค.  (AB)C+ABC+ABC+ABC      ง.  (AB)C+ABC+ABC+ABC  

10. จากรูปท่ีกําหนด เง่ือนไขใดถูกตอง 

    ก.  A = 0 , B = 0 , C = 0   เอาตพุต  Y = 1     ข.  A = 1 , B = 1 , C = 1   เอาตพุต  Y = 1 

    ค.  A = 0 , B = 1 , C = 1   เอาตพุต  Y = 0     ง.  A = 0 , B = 0 , C = 1   เอาตพุต  Y = 0 

11. ขอใดเปนประโยชนของ K-map 

    ก.  ลดขนาดของวงจรใหเล็กลง     ข.  วงจรทํางานไดเร็วข้ึน 

    ค.  จํานวนชนิดของลอจิกเกตลดลง     ง.  ใชลอจิกเกตชนิดเดียวได 

12. ถาหากอินพุตมี  5  ตัวแปร  จํานวน Cell ของ K-map มีก่ี Cell  

    ก.  64     ข.  32 

    ค.  16     ง.   8 

13. ฟงกชัน Y = ABC+ABC+ABC+ABC  ถาใช K– map ลดรูปแลวไดคาใด 

    ก.  Y = B(A+C)+ABC      ข.  Y = B(A+C)+ABC  

    ค.  Y = A(B+C)+ABC      ง.   Y = A(B+C)+ABC  

14. ฟงกชัน Y = ABC+ABC+ABC+ABC  ถาใช K– map ลดรูปแลวไดคาใด 

    ก.  Y = BC+BC      ข.  Y = BC+BC  

    ค.  Y = BC+BC      ง.  Y = ABC+BC  

15. ฟงกชัน Y = ABC+ABC+ABC+ABC+ABC+ABC  ถาใช K– map ลดรูปแลวไดคาใด 

    ก.  Y = B+BC      ข.  Y = B+BC  

    ค.  Y = C+BC      ง.   Y = B+C  
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16. ฟงกชัน Y = ABCD+ABCD+ABCD+ABCD+ABCD+ABCD+ABCD+ABCD   

      ถาใช K– map ลดรูปแลวไดคาใด 

    ก.  Y = ABC+BCD      ข.  Y = A(D+BC)+AD  

    ค.  Y = DC+ABC      ง.   Y = BC+BC  

17. ฟงกชัน Y(A,B,C,D) = m(0,2,4,5,6,7,8,10,12,14,15)∑  ถาใช K– map ลดรูปแลวไดคาใด 

    ก.  Y = D+AB      ข.  Y = AD+ACB  

    ค.  Y = ABCD+BCD      ง.   Y = (AB+BD)ACD  

18. ฟงกชัน Y = CBA+CBA+CBA+CBA+CBA  ถาใช K– map ลดรูปแลวไดคาใด 

    ก.  y = AB+CA      ข.  y = BC+CA  

    ค.  y = A+BC      ง.  y = AC+B  

19. y = DCBA+DCBA+DCBA+DCBA+DCBA+DCBA+DCBA+DCBA+DCBA+DCBA  ถาใช K– map  ลด

รูปแลวไดคาใด  

    ก.   y  =  DCA+DBA+CB+CB      ข.   y  =  DCA+DBA+CB+CB  

    ค.   y  =  DCA+DBA+CB+CB      ง.   y  =  DCA+DBA+CB+CB  

20. ขอใดเปนประโยชนของ Don’t care term 

    ก.  ลดขนาดของวงจรใหเล็กลง     ข.  วงจรทํางานไดเร็วข้ึน 

    ค.  การออกแบบวงจรทําไดงายข้ึน     ง.  ใชลอจิกเกตชนิดเดียวได 
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เฉลยแบบทดสอบหนวยที่ 4  

เร่ือง การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู 

 

      กอนเรียน          หลังเรียน 

แบบทดสอบกอนเรียน  แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี คําตอบ ขอท่ี ขอท่ี คําตอบ 

1 ก  1 ค 

2 ข  2 ค 

3 ค  3 ง 

4 ก  4 ง 

5 ข  5 ง 

6 ก  6 ก 

7 ก  7 ค 

8 ค  8 ค 

9 ข  9 ข 

10 ค  10 ก 

11 ค  11 ก 

12 ค  12 ข 

13 ง  13 ค 

14 ง  14 ก 

15 ง  15 ข 

16 ก  16 ก 

17 ค  17 ก 

18 ค  18 ค 

19 ข  19 ข 

20 ก  20 ค 
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ใบทดลองที่ 4 การทดลองพีชคณิตบูลีน (Boolean Algebra) 

 

วัตถุประสงค 

-เพ่ือศึกษาทฤษฎีของพีชคณิตบูลีน 

-เพ่ือศึกษาทฤษฎีของเคอมอรแกน (De Morgan) 

-เพ่ือศึกษาวิธีการออกแบบวงจรคอมบิเนชั่นลอจิก (Combination Logic) โดยใชพีชคณิตบูลีนในการ

ชวยแกปญหา 

 

ทฤษฎียอ 

 การออกแบบวงจรลอจิกจากสวิตชชิ่งฟงกชัน (Switching Function) ใด ๆ ก็ตาม เราจําเปนตองลด

รูปสวิตชชิ่งฟงกชันนั้น ๆ ใหนอยทาสุดเสียกอน ท้ังนี้ก็เพ่ือวัตถุประสงคในความประหยัด และขอสําคัญอีก

ประการหนึ่งก็คือลดเวลาหนวง(Delay Time) ใหนอยท่ีสุด ดังนั้นสวิตชชิ่งฟงกชันท่ียืดยาวเราก็ตองทําการลด

รูปใหสั้นลง ซ่ึงเทคนิคลดรูปวิธีหนึ่งท่ีนิยมใชกันอยางแพรหลายยก็คือใชทฤษฎีของบูลีน 

 

ทฤษฎีของบูลีนพอจะสรุปไดดังนี้ 
A(B + C)  = AB + AC   A + BC = (A + B)(A + C) 
A + A = A    A ∙ A = A 
0 + A = A    1 ∙ A = A 
1 + A = 1    0 ∙ A = 0 

A + A� = 1    A ∙ A� = 0 

A + A�B = A� + B   A(A� + B) = AB 

A + B������� = A�B�    AB���� = A� + B�   (ทฤษฎีของเคอมอรแกน) 

 

อุปกรณท่ีใชในการทดลอง 

-แผงทดลองวงจรดิจิทัล 

-ไอซีเบอร 7400 , 7402 , 7404 , 7408 , 7410 , 7432 

 

1. การทดลองพิสูจนสูตรของเคอมอรแกน 

-ตอวงจรตามรูปท่ี 1 และ 2 ตามลําดับ 

-ดานอินพุตปอนระดับแรงดันลอจิกดวยลอจิกสวิตช ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยแสดง

สภาวะไบนารี บันทึกผลการทดลองลงในตารางท่ี 1 และตารางท่ี 2 ตามลําดับ 

-เปรียบเทียบเอาตพุต X และ Y ของแตละรูปวาเหมือนกันหรือไม 
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รูปท่ี 1 การพิสูจน 𝐀𝐀 + 𝐁𝐁�������� = 𝐀𝐀� ∙ 𝐁𝐁� 

 
 

รูปท่ี 2 การพิสูจน 𝐀𝐀𝐀𝐀���� = 𝐀𝐀� + 𝐁𝐁� 

 

อินพุต เอาตพุต 

A B 𝐗𝐗 = 𝐀𝐀 + 𝐁𝐁�������� 𝐘𝐘 = 𝐀𝐀�𝐁𝐁� 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 

  

 

ตารางท่ี 1 
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อินพุต เอาตพุต 

A B X = AB���� Y = A� + B� 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 

  

 

ตารางท่ี 2 

 

2. การทดลองการลดรูปสวิตชชิ่งฟงกชันโดยใชพีชคณิตบูลีน 

 -พิสูจนวา AB + (A� + B)C����������������������������� = A�C โดยใชวิธีการของพีชคณิตบูลีนไดดังนี้ 

    AB + (A� + B)C����������������������������� = AB����(A� + B)C 

        = (A� + B�)(A� + B)C 

        = (A� + BB�)C 

        = A�C 

 -ตอวงจรตามรูปท่ี 2.3 ซ่ึงเปนวงจรของสวิตชชิ่งฟงกชัน AB + (A� + B)C����������������������������� และ A�C 

 -ดานอินพุตปอนระดับแรงดันลอจิกดวยลอจิกสวิตช ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยตัวแสดง

สภาวะไบนารี และบันทึกผลการทดลองในตารางท่ี 3 

 

 
 

รูปท่ี 3 
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อินพุต เอาตพุต 

A B C X = AB + (A� + B)C�����������������������������������
 Y = A�C 

0 

0 

0 

0 

1 

1 

1 

1 

0 

0 

1 

1 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 

0 

1 

0 

1 

  

 

ตารางท่ี 3 

 

3. การทดลองการลดรูปสวิตชชิ่งฟงกชัน โดยใชแผนภาพคารนอห (Kar-naugh Map) 

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 4 

 - รูป 4 เปนวงจรคอมบิเนชั่นลอจิกท่ีมีอินพุตเปนรหัส BCD-8421 และจะใหเอาตพุตเปนลอจิก 1 ก็ตอ

เ ม่ื อิน พุตหารด วย  3 ลง ตัว (ยก เว น  0)  ดั งนั้ น เ ร าจะไดฟ งก ชั นของ เอาต พุต คือ  Y = ∑m(3,6,9) 

+d(10,11,12,13,14,15) เราสามารถลดรูปฟงกชันของเอาตพุตโดยใชแผนภาพคารนอหไดดังนี้ 

 

 
  

- ดานอินพุตปอนระดับแรงดันลอจิกดวยลอจิกสวิตช ตารางท่ี 4 

 - ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลท่ีไดลงในตารางท่ี 4 
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รูปท่ี 4 

 

อินพุต เอาตพุต 

A B C D Y 

0 

0 

0 

0 

0 

0 

0 

0 

1 

1 

1 

1 

1 

1 

1 

1 

0 

0 

0 

0 

1 

1 

1 

1 

0 

0 

0 

0 

1 

1 

1 

1 

0 

0 

1 

1 

0 

0 

1 

1 

0 

0 

1 

1 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 

0 

1 

0 

1 

0 

1 

0 

1 

0 

1 

0 

1 

 

 

ตารางท่ี 4 
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คําถามทายการทดลอง 

1. จงพิสูจนวา AB + (A� + B)C����������������������������� = A�C โดยใชตารางความจริง 

2. จากสูตร A + A�B = A + B ดังนั้น A� + AB = A� + B หรือไม ถาหากวาเทากันจงแสดงใหเห็น

จริงโดยใชตารางความจริง 

3. จากสูตร (A+B)(A+C)=A+BC จงพิสูจนวา (A+B+D)=A+B+CD 

4. จงออกแบบวงจรตามรูปท่ี 4 ใหม โดยใชนอรเกทเพียงอยางเดียว 
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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงานหนวยที่ 4 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

  ช่ือหนวย การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู 

  เรื่อง วงจรคอมบิเนชัน 

 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 

หมายเหตุ คะแนน

เต็ม 

คะแนน

ท่ีได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1 การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2 การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3 ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 1   

1.4 เก็บรักษาเครื่องมือ และชุดทดลอง 1   

2.  ผลงาน    

ใบงานท่ี 3 เรื่องวงจรคอมบิเนชัน    

2.1 การปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 1 2   

2.2 การปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 2 2   

2.3 การปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 3 2   

2.4 การปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 4 2   

2.5 การออกแบบวงจรโดยใช K-map 2   

2.6 การปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 5 2   

3.  กิจนิสัยในการปฏิบัติงาน    

3.1 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   

รวม 20   

 

 

ลงชื่อ                                ผูประเมิน 

       (นางสาวกาญจนา  อุพงศ)  
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แผนการจัดการเรียนรูท่ี 5 หนวยท่ี  5 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  8 

ชื่อหนวย วงจรบวกและวงจรลบเลขไบนาร ี ชั่วโมงรวม  5 ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง วงจรบวกและวงจรลบเลขไบนาร ี จํานวนชั่วโมง  5  ชั่วโมง 

 

หัวขอเรื่องและงาน 

1. การบวกเลขฐานสอง (Binary Addition) 

2. การลบเลขฐานสอง (Binary Subtraction) 

3. วงจรบวกเลขฐาน 2 

3.1 วงจรบวกเลขฐานสอง จํานวน 1 หลัก 2 ตัว (Hall Adder) 

3.2 วงจรบวกเลขฐานสอง จํานวน 1 หลัก 3 จํานวน (Full Adder) 

3.3 วงจรบวกเลขฐานสอง 4 หลัก 2 จํานวน 

4. วงจรลบเลขไบนารี 

4.1 วงจรลบเลขฐานสอง จํานวน 1 หลัก 2 ตัว 

4.2 วงจรลบเลขฐานสอง จํานวน 1 หลกั 3 จํานวน 

4.3 วงจรลบเลขฐานสอง จํานวน 4 หลัก 2 จํานวน 

 

สาระการเรียนรู 

 การบวกและการลบเลขฐานสองเปนพ้ืนฐานการคํานวณทางคณิตศาสตรลอจิก(Arithmetic logic) 

ของระบบดิจิทัล กลาวคือ เม่ือเขาใจวิธีการบวกและการลบแลว สามารถเขาใจวิธีการหารและวิธีการคูณ ซ่ึง

วิธีการคุณ คือการบวกเขาไปหลาย ๆ ครั้ง วิธีการหาร คือการลบออกหลาย ๆ ครั้งนั่นเอง 
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จุดประสงคเชิงพฤติกรรมที่พึงประสงค  

 

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

1. อธิบายการออกแบบวงจรคอมบิเนชันได 

2. อธิบายวิธีการบวกเลขไบนารี1 หลักได 

3. อธิบายวิธีลบเลขไบนารี 1 หลัก 2 

จํานวนได 

4. อธิบายวิธีลบเลขไบนารี 1 หลัก 3 

จํานวนได 

5. อธิบายการทํางานวงจร Half adder ได 

6. อธิบายการทํางานวงจร Full adder ได 

7. ออกแบบวงจร Half adder ได 

8. ออกแบบวงจร Full subtractor ได 

9. อธิบายการบวกเลขไบนารี 4 บิตได 

10. อธิบายการบวก/ลบเลขไบนารี 4 บิต

ได 

 

1. ประกอบวงจรบวกเลขไบนารี

ได 

2. ประกอบวงจรลบเลขไบนารีได 

3. ใชดีซีโวลตมิเตอรวัด

แรงดันไฟฟาจากวงจรบวก-ลบ

เลขไบนารีได 

3. วิเคราะหวงจรบวก-ลบเลข 

ไบนารีได 

4. แสดงความสามารถออกแบบ 

วงจรบวก-ลบเลขไบนารีได   

  

 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาท่ี

ของนักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอ

ตนเองและสังคม 

4. แตงกายถูกตองตาม

ระเบียบ 

5. แสดงความเคารพดวยทาที 

ท่ีสวยงาม 

6. ทํางานดวยความเต็มใจ 

7. ใชวัสดุอุปกรณและ

เครื่องมืออยางประหยัด

ตระหนักถึงความปลอดภัย 
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แบบทดสอบกอนเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 5 ช่ือหนวย วงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

   วงจรสําหรับขอ 1-2 

A
B

Y1

Y2

Ci

 
1. จากรูปท่ีกําหนด ถาหาก Ci = 1, A = 0, B = 1 ระดับลอจิกท่ี Y1 และ Y2 มีคาเทาไร 

    ก.  Y1 = 0 และ Y2 = 0     ข.  Y1 = 0 และ Y2 = 1 

    ค.  Y1 = 1 และ Y2 = 0     ง.  Y1 = 1 และ Y2 = 1 

2. เม่ือนําวงจรในรูปท่ีกําหนด ไปใชในการคํานวณเลขไบนารี วงจรนี้เรียกวาวงจรใด 

    ก.  Half subtractor     ข.  Full subtractor 

    ค.  Half adder     ง.  Full adder 

3. จากรูปท่ีกําหนด ถาหาก Ci = 1, A = 1, B = 1 ระดับลอจิกท่ี Y1 และ Y2 มีคาเทาไร 

    ก.  Y1 =  0  และ  Y2 = 0     ข.  Y1 =  0  และ  Y2 = 1 

    ค.  Y1 =  1  และ  Y2 = 0     ง.  Y1 =  1  และ  Y2 = 1 

4. จากวงจรในรูปดานลาง ถาหาก Bi = 0, A = 1, B = 0 ระดับลอจิกท่ี Y1 และ Y2 มีคาเทาไร 

 

A
B

Y1

Y2

Bi

 
 

    ก.  Y1 = 0 และ Y2 = 0     ข.  Y1 = 0 และ Y2 = 1 

    ค.  Y1 = 1 และ Y2 = 0     ง.  Y1 = 1 และ Y2 = 1 
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5. จากวงจรในรูปดานลางขอใดกลาวผิด 

5

Vcc

+ 5V

A4

74
83

A4

B1
GND

C4
14

9

6

2

15

1

10

16

8

11

7

4
B4
B3

B2

A3
A2

A1

Co

 12

A1

A2
A3

B4

B1

B2

B3

เครื่องหมาย 

+/-3

 13

10 KΩ

+ 5V

1

0

SW1

 
 

    ก.  เปนวงจรบวกเลข 4 บิต 2 จํานวน 

    ข.  เปนวงจรลบเลข 4 บิต 2 จํานวน 

    ค.  SW1 ใชเปนสวิตซควบคุมใหเปนการบวกหรือการลบ 

    ง.  ถาหาก Σ5 เปน 1 แสดงวาวงจรนี้ทําหนาท่ีเปนวงจรบวก 

6. ผลบวกของเลข 101112 กับ 10002 มีคาเทาไร 

    ก.  101102     ข.  111112 

    ค.  111012     ง.  101102 

7. ผลลบของเลข 111112 กับ 101012 มีคาเทาไร 

    ก.  10102     ข.  11002 

    ค.  111012     ง.  101102 

8. ผลลบของเลข 10112 กับ 11112 มีคาเทาไร 

    ก.  1012     ข.  1002 

    ค.  - 1012     ง.  - 1002 

 

รูปสําหรับขอ 9-10 

                      

M
N

เอาตพุต 1

เอาตพุต 2
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9. จากรูปท่ีกําหนด สมการท่ีเอาตพุต 1 ตรงกับขอใด 

    ก.   M+N      ข.  ⊕ M N  

    ค.  ⋅ M N      ง.  ⊕ M N  

10. จากรูปท่ีกําหนด เม่ือวงจรนี้ใชเปนวงจรบวกเลขฐานสอง ขอใดกลาวผิด 

    ก.  เปนวงจร Half adder     ข.  ท่ีเอาตพุต 1 เปนผลบวก 

    ค.  ท่ีเอาตพุต 2 เปนตัวทดออก     ง.  ขอ ข และขอ ค 

 

เนื้อหาสาระ  

1. การบวกเลขฐานสอง (Binary Addition) 

การบวกเลขฐานสอง มีวิธีการเชนเดียวกับการบวกเลขฐานสิบท่ีเราเคยใชงาน โดยการเริ่มบวก

ตั้งแตหลักต่ําสุดทางขวามือไปหาหลักสูงสุดทางซายมือ ผลของการบวกกันของเลขฐานสองมีผลดังนี้ 

0 + 0  =  0 

0 + 1  =  1 

1 + 0  =  1 

1 + 1  =  210  =  102  ดังนั้น 1+1  =  0  ทด  1 

  

1    1    0    1    1
+

ตัวทด

ง� ั ตวัต

ตัวบวก 1    0    0    1    1
1    0    1    1    1    0ผลบวก

11 1

 
 

2. การลบเลขฐานสอง (Binary Subtraction) 

การลบเลขฐานสอง มีหลักการเชนเดียวกับการลบกันในระบบเลขฐานสิบ โดยเริ่มตนตั้งแตหลัก

ต่ําสุดกอนแลวจึงลบหลักท่ีสูงข้ึนไปเรื่อยๆ การลบกันของเลขฐานสองนั้น ถาหากตัวตั้งมีคามากกวาตัวลบ 

ใหลบกันปกติ แตถาหากตัวตั้งมีคานอยกวาตัวลบ จะตองยืมมาจากหลักท่ีสูงกวา ในระบบเลขฐานสิบการ

ยืมแตละครั้งจะมีคาเทากับ 10 แตการยืมกันในแตครั้งในเลขฐานสองจะมีคาเทากับ 2  

0 - 0  =  0 

0 - 1  =  1  และยืมมาจากหลักท่ีสูงกวา 1 

1 - 0  =  1 

1 - 1  =  0 
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    1    1    0    1
-

า ่คี มง� ั รคะล่ ตแมืย

ง � ั ตวัต

ตัวลบ     1    0    1    0
ผลลัพธ์     0    0    1    1

2
0

 
 

3. วงจรบวกเลขฐาน 2 

3.1 วงจรบวกเลขฐานสอง จํานวน 1 หลัก 2 ตัว (Hall Adder) 

 

 

                      

A
B

Co

Sum

Co

Sum
B

A
HA

Half  adder

 
 

3.2. วงจรบวกเลขฐานสอง จํานวน 1 หลัก 3 จํานวน (Full Adder) 

 

 

                      

Co1

Sum1B

A
HA

Co

Sum

Ci
HA

OR

Full adder

Co2
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3.3 วงจรบวกเลขฐานสอง 4 หลัก 2 จํานวน 

 

          

B4

A4 C4A

B

Ci

Co

Sum

B3

A3 A

B

Ci

Co

Sum

B2

A2 A

B

Ci

Co

Sum

B1

A1 A

B

Co

Sum

C1

C1

C2

C2

C3

C3

 
4. วงจรลบเลขไบนารี 

4.1 วงจรลบเลขฐานสอง จํานวน 1 หลัก 2 ตัว 

 

A
B

Bo

Diff

Bo

DiffB

A
HS

Half  subtractor
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4.2 วงจรลบเลขฐานสอง จํานวน 1 หลัก 3 จํานวน 

 

Bo1

Diff1B

A
HS

Bo

Diff

Bi
HS

OR

Full subtractor
 

 

                    

A
B

Bo

Diff

Bi

Full  subtactor
 

 

 

4.3 วงจรลบเลขฐานสอง จํานวน 4 หลัก 2 จํานวน 

 

                            

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

B4

A4 Bo1A

B

Bi

Bo

Diff

B3

A3 A

B

Bi

Bo

diff

B2

A2 A

B

Bi

Bo

Diff

B1

A1 A

B

Bi

Bo

DiffB0

B1

B1

B2

B2

B3

B3

ตัวยืมจากชุดอื่น
D1

D2

D3

D4

ตัวยืมออก

ผลลัพธ

    FS

    FS

    FS

    FS
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กิจกรรมการเรียนการสอนกิจกรรมการเรียนการสอน 
 

ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

 1.1 ครูบอกจุดประสงคของการเรียนในบทเรียนน้ี 

 1.2 ครูสอบถามความสําคัญของวงจรบวกและวงจร

ลบเลขไบนารีในงานดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส 

 1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 5 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน

บทเรียนน้ี 

 1.2 นักเรียนบอกความสําคญัวงจรบวกและวงจร

ลบเลขไบนารีในงานดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส 

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 5 

 1. คําถามประจํา

หนวย 

 2. แบบทดสอบกอน 

  เรียนหนวยท่ี 5 

2. ขั้นสอนทฤษฎ ี   

 2.1 ครูอธิบายวงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี ใชสื่อ 

power point ประกอบ 

 2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับวงจรบวกและวงจรลบ

เลขไบนาร ีในงานดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส  

2.1 รับฟงคําบรรยาย 

2.2 ตอบคําถามและแสดงความคดิเห็น 

  1. power point  

  หนวยท่ี 5 

  2. คําถามหนวยท่ี 5 

3. ขั้นสรุป   

3.1 ครูและนักเรียนชวยกันสรุปและครซูักถาม 

ปญหาขอสงสยั 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยท่ี 5 

4. ขั้นสอนปฏิบัติ   

4.1 แบงกลุมนักเรียนเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 ครูใหนักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 5 

4.3 ควบคุมการปฏิบัติงาน 

4.4 ตรวจผลงานของนักศึกษา 

4.1 แบงกลุมเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 นักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 5 

4.3 ปฏิบัติงานตามใบงาน 

4.4 สงผลงานการปฏิบัต ิ

 1.ใบตรวจการ

ปฏิบัติงานหนวยท่ี 5 

  

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 5 

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 5 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรยีน 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลัง

เรียนหนวยท่ี 5 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเตมิเก่ียวกับวงจรบวก

และวงจรลบเลขไบนารี และทําแบบฝกหัดทายหนวย

เรียนหนวยท่ี 5 สงในอาทิตยตอไป 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย 

6.1 รับมอบหมายงาน  1. ใบมอบงานหนวยท่ี 

5 

7.1 ตรวจความเรียบรอยของชุดฝกและความ 

เรียบรอยของหองเรียนหองปฏิบัตงิาน 

 

7.1 ชวยกันจัดเก็บชุดฝกและทําความสะอาด

หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรียบรอย 

 1.ใบตรวจสอบความ 

 เรียบรอย 
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งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

  - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 5 

ขณะเรียน 

  - ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับวงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารีท่ีใชในงาน

ดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส 

หลังเรียน 

- ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับวงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารีและทําแบบฝกหัด

ทายหนวยเรียนหนวยท่ี 5 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  หนวยท่ี 5 เรื่องวงจรบวกและ

วงจรลบเลขไบนารี 

2. power point เรื่องวงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี 

3. แบบฝกหัดทายหนวยท่ี 5 

4. ของจริง (เครื่องมือวัด, อาร, ซี, ทรานซิสเตอร, ไอซีตามวงจรใบงานการทดลองท่ี 4) 

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

- ทดสอบกอนเรียน (Pre-test) โดยใชขอสอบบทท่ี 5 จํานวน 10 ขอ 

 ขณะเรียน 

- ถาม – ตอบปญหา,  ความสนใจ,  ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

- ทดสอบหลังเรียน (Post-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 5 จํานวน 10 ขอ 

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 5 จํานวน 10 ขอ (แบบตัวเลือก) 

 2.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 3.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

          1. สุชิน ชินสีห. (2563). วงจรดิจิทัล. นนทบุรี : โรงพิมพ  บริษัท ศูนยหนังสือเมืองไทย จํากัด. 

 2. เอกสารประกอบการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001  
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บันทึกหลังการสอน 

วิชา  ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 หนวยท่ี.............สอนครั้งท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                    จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

 อ่ืน ๆ ระบุ...................................................... 

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

จํานวนนักเรียนท่ีสอน............................คน 

นักเรียนท่ีขาดเรียน................................คน 

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

                        

  ลงช่ือ

...................................................... 

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี.........เดือน........................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 5 ช่ือหนวย วงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี 

จงอธิบาย/แสดงวิธีการคํานวณ 

1. จงบวกเลขไบนารี 

1.1 110012 + 11102 

1.2 110112 + 111012 

1.3 1010112 + 1101112 

1.4 1101112 + 1011102 

1.5 11110112 + 11111102 

1.6 11100112 + 11010102 

1.7 11100012 + 11010012 

2. จงลบเลขไบนารี 

2.1  1102 - 1002 

2.2  11002 - 10102 

2.3 101012 - 100012 

2.4 1101112 - 1110002 

2.5 1101112 - 1110002 

2.6 1101112 - 1110002 

2.7 1101012 - 1110102 

2.8 1100112 - 1100002 

3. จงอธิบายการทํางานของวงจรรูปดานลาง 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

A
B

Co

Sum
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4. จงอธิบายการทํางานของวงจรรูปดานลาง  

 

A
B

Bo

Diff

Bi

Full  subtactor
 

 

 

5. จงอธิบายการทํางานของวงจรรูปดานลาง 
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เคร่ืองหมาย 

+/-3
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สวิตชควบคุม

ผลลบ
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แบบทดสอบหลังเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 5 ช่ือหนวย วงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1. ผลบวกของเลข 101112 กับ 10002 มีคาเทาไร 

    ก.  101102     ข.  111112 

    ค.  111012     ง.  101102 

2. ผลลบของเลข 111112 กับ 101012 มีคาเทาไร 

    ก.  10102     ข.  11002 

    ค.  111012     ง.  101102 

3. ผลลบของเลข 10112 กับ 11112 มีคาเทาไร 

    ก.  1012     ข.  1002 

    ค.  - 1012     ง.  - 1002 

 

วงจรสําหรับขอ 4-5 

                      

M
N

เอาตพุต 1

เอาตพุต 2

 
 

4. จากรูปท่ีกําหนด สมการท่ีเอาตพุต 1 ตรงกับขอใด 

    ก.   M+N      ข.  ⊕ M N  

    ค.  ⋅ M N      ง.  ⊕ M N  

5. จากรูปท่ีกําหนด เม่ือวงจรนี้ใชเปนวงจรบวกเลขฐานสอง ขอใดกลาวผิด 

    ก.  เปนวงจร Half adder     ข.  ท่ีเอาตพุต 1 เปนผลบวก 

    ค.  ท่ีเอาตพุต 2 เปนตัวทดออก     ง.  ขอ ข และขอ ค 
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   วงจรสําหรับขอ 6-7 

A
B

Y1

Y2

Ci

 
 

6. จากรูปท่ีกําหนด ถาหาก Ci = 1, A = 0, B = 1 ระดับลอจิกท่ี Y1 และ Y2 มีคาเทาไร 

    ก.  Y1 = 0 และ Y2 = 0     ข.  Y1 = 0 และ Y2 = 1 

    ค.  Y1 = 1 และ Y2 = 0     ง.  Y1 = 1 และ Y2 = 1 

7. เม่ือนําวงจรในรูปท่ีกําหนด ไปใชในการคํานวณเลขไบนารี วงจรนี้เรียกวาวงจรใด 

    ก.  Half subtractor     ข.  Full subtractor 

    ค.  Half adder     ง.  Full adder 

8. จากรูปท่ีกําหนด ถาหาก Ci = 1, A = 1, B = 1 ระดับลอจิกท่ี Y1 และ Y2 มีคาเทาไร 

    ก.  Y1 =  0  และ  Y2 = 0     ข.  Y1 =  0  และ  Y2 = 1 

    ค.  Y1 =  1  และ  Y2 = 0     ง.  Y1 =  1  และ  Y2 = 1 

9. จากวงจรในรูปดานลาง ถาหาก Bi = 0, A = 1, B = 0 ระดับลอจิกท่ี Y1 และ Y2 มีคาเทาไร 

 

 

 

รูปท่ี 3 

    ก.  Y1 = 0 และ Y2 = 0     ข.  Y1 = 0 และ Y2 = 1 

    ค.  Y1 = 1 และ Y2 = 0     ง.  Y1 = 1 และ Y2 = 1 

10. จากวงจรในรูปดานลางขอใดกลาวผิด 
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    ก.  เปนวงจรบวกเลข 4 บิต 2 จํานวน 

    ข.  เปนวงจรลบเลข 4 บิต 2 จํานวน 

    ค.  SW1 ใชเปนสวิตซควบคุมใหเปนการบวกหรือการลบ 

    ง.  ถาหาก Σ5 เปน 1 แสดงวาวงจรนี้ทําหนาท่ีเปนวงจรบวก 
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เฉลยแบบทดสอบหนวยที่ 5 

เร่ือง วงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี 

 

แบบทดสอบกอนเรียน  แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี คําตอบ  ขอท่ี คําตอบ 

1 ค  1 ข 

2 ง  2 ก 

3 ง  3 ง 

4 ข  4 ค 

5 ง  5 ง 

6 ข  6 ค 

7 ก  7 ง 

8 ง  8 ง 

9 ค  9 ข 

10 ง  10 ง 
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ใบทดลองที่ 5-1 การทดลองวงจรบวก (Adder) 

 

วัตถุประสงค 

 - เพ่ือศึกษาคุณสมบัติและตารางความจริงของวงจรบวก 

 - เพ่ือศึกษาวิธีการสรางวงจรบวกท้ังแบบไมคิดตัวทด (Half Adder : H.A.) และแบบคิดตัวทด (Full 

Adder : F.A.) 

 - เพ่ือศึกษาวงจรบวกเลขไบนารีแบบขนาน (Parallel binary Adder) 

 

ทฤษฎียอ 

 วงจรบวกแบบไมคิดตัวทด คือวงจรท่ีใชในการบวกเลขไบนารี 2 บิท (Bite) เขาดวยกัน แสดงดวย

บล็อคไดอะแกรม (Block Diagram) ไดดังนี้ 

 

 
 

จากรูปท่ี 1 จะเห็นวามีอินพุตเปนเลขไบนารี 2 ตัว และเอาตพุตก็มี 2 ตัวเชนเดียวกัน คือผลบวก 

(Sum) และตัวทด (Carry) การบวกเลขไบนาร ี2 บิทนี้เราจะไดวา  

0 + 0 = 0 ทด 0 

0 + 1 = 1 ทด 0 

1 + 0 = 1 ทด 0 

1 + 1 = 0 ทด 1 

 นั่นคือ เราสามารถเขียนสวิตชชิ่งฟงกชันของผลบวกและตัวทดไดดังนี้ 

  ผลบวก  = AB� + A�B หรือ (A + B)(A� + B�) หรือ A ⊕ B 

  ตัวทด  = AB 

 วงจรบวกแบบคิดตัวทด คือวงจรบวกเลขไบนารี 2 บิท และบวกดวยตัวทดท่ีทดมาจากหลักท่ีต่ํากวา

อีก 1 บิท อันไดแกตัวทดเขา (Carry-in : Ci) แสดงบล็อกไดอะแกรมไดดังนี้ 
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รูปท่ี 2 บล็อคไดอะแกรมของวงจรบวกแบบคิดตัวทด 

 

จากรูปท่ี 2 จะเห็นวามีอินพุตเปนเลขไบนารี 2 ตัว คือ A และ B และยังมีตัวทดท่ีทดมาจากหลักท่ีต่ํา

กวาอีก 1 ตัวคือตัวทดเขา สวนเอาตพุตก็มี 2 ตัว คือผลบวกและตัวทดข้ึน (Carry-out : Co) จากการบวกไบ

นารี 2 บิท และบวกดวยตัวทดท่ีทดมาจากหลักท่ีต่ํากวาอีก 1 บิท เราจะไดวา 

 

0 + 0 + 0 = 0 ทด 0 

0 + 0 + 1 = 1 ทด 0 

0 + 1 + 0 = 1 ทด 0 

0 + 1 + 1 = 0 ทด 1 

1 + 0 + 0 = 1 ทด 0 

1 + 0 + 1 = 0 ทด 1 

1 + 1 + 0 = 0 ทด 1 

1 + 1 + 1 = 1 ทด 1 

  

นั่นคือ เราสามารถเขียนสวิตชชิ่งฟงกชันของผลบวกและตัวทดไดดังนี้ 

  ผลบวก  = A�B�Ci + A�BC�i + AB�C�i + ABCi 

    = A�B�����Cı + A�BC�������ı + AB�C�������ı + ABC������ı������������������������������������ 
  ตัวทดข้ึน = AB + ACi + BCi 

    = A�B� ⋅ AC����ı ⋅ BC��������������������i 
 เราสามารถนําเอาวงจรบวกแบบไมคิดตัวทด และวงจรบวกแบบคิดตัวทดมาตอรวมกันเพ่ือทําการบวก

เลขไบนารี 2 จํานวนเขาดวยกันได และเขียนบล็อกไดอะแกรมไดดังนี้ 
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+ 

 
 

รูปท่ี 3 บล็อคไดอะแกรมของวงจรบวกเลขไบนารีแบบขนาน 

 

 จากรูปท่ี 3 เลขไบนารี 2 จํานวนท่ีนํามาบวกกันคือ A3 A2 A1 และ B3 B2 B1 เม่ือนํามาบวกกันไดจะ

ไดผลลัพธเปนดังนี้ 

 

    A3 A2 A1 

    B3 B2 B1 

   C0 S3 S2 S1 

  

ถาตองการบวกเลขไบนารีจํานวนมากกวานี้ก็สามารถทําได โดยการเพ่ิมวงจรบวกแบบคิกตัวทดเขาไป

อีกเทากับจํานวนท่ีตองการ 

 

อุปกรณท่ีใชในการทดลอง 

 -แผงการทดลองวงจรดิจิทัล 

 -ไอซีเบอร 7400 , 7404 , 7408 , 7410 , 7420 , 7432 , 7486 

1. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของวงจรบวกแบบไมคิดตัวทด 

 -ตอวงจรตามรูปท่ี 4 และรูปท่ี 5 ตามลําดับ 

 -ปอนเลขไบนารี 2 บิท ทางดานอินพุตโดยใชลอจิกสวิตช 

 -ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตคือ ผลบวกและตัวทดดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลการ

ทดสอบลงในตารางท่ี 1 และตารางท่ี 2 ตามลําดับ 
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รูปท่ี 4 วงจรบวกแบบไมคิดตัวทด 

 

 
 

รูปท่ี 5 วงจรบวกแบบไมคิดตัวทด 

 

อินพุต เอาตพุต 

A B ผลบวก ตัวทด 

0 0   

0 1   

1 0   

1 1   

 

ตารางท่ี 1 

 

อินพุต เอาตพุต 

A B ผลบวก ตัวทด 

0 0   

0 1   

1 0   

1 1   

 

ตารางท่ี 2 
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2. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของวงจรบวกแบบคิดตัวทด 

 -ตอวงจรตามรูปท่ี 6 

 -ปอนเลขไบนารี 3 บิท ทางดานอินพุตโดยใชลอจิกสวิตช 

 -ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุต คือผลบวก และตัวทดข้ึนดวยตัวแสดงสภาวะไบบารี และบันทึกผล

การทดสอบลงในตารางท่ี 3 

 
 

รูปท่ี 6 วงจรบวกบวกคิดตัวทด 

 

อินพุต เอาตพุต 

A B C ผลบวก ตัวทดข้ึน 

0 0 0   

0 0 1   

0 1 0   

0 1 1   

1 0 0   

1 0 1   

1 1 0   

1 1 1   

 

ตารางท่ี 6 
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3. ทดสอบหนาท่ีการทํางานวงจรบวกเลขไบนารีแบบขนาน ขนาด 2 บิท 

 -ตอวงจรตามรูปท่ี 7 

 -ปอนเลขไบนารีทางดานทางดานอินพุตคือ A2 B2 A1 และ B1 ตามลําดับ โดยใชลอจิกสวิตช 

 -ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุต S2 S1 และ Co ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลการ

ทดสอบลงในตารางท่ี 4 

 

 
 

รูปท่ี 7 วงจรบวกเลขไบนารีแบบขนาน ขนาด 2 บิท 
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อินพต เอาตพุต 

A2 B2 A1 B1 S2 S1 C0 

0 0 0 0    

0 0 0 1    

0 0 1 0    

0 0 1 1    

0 1 0 0    

0 1 0 1    

0 1 1 0    

0 1 1 1    

1 0 0 0    

1 0 0 1    

1 0 1 0    

1 0 1 1    

1 1 0 0    

1 1 0 1    

1 1 1 0    

1 1 1 1    

 

คํานวณทายการทดลอง 

 1. จงเขียนบล็อกไดอะแกรม และวงจรของวงจรบวกแบบคิดตัวทด (F.A) โดยใชวงจรบวกแบบไมคิด

ตัวทด (H.A.) 
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ใบทดลงอที่ 5-2 การทดลองวงจรลบ (Subtractor) 

 

วัตถุประสงค 

- เพ่ือศึกษาคุณสมบัติและตารางความจริงของวงจรลบ 

- เพ่ือศึกษาวิธีการสรางวงจรลบ ท้ังแบบไมคิดตัวยืม (Half Subtractor : H.S.) และแบบคิดตัว

ยืม (Full Subtractor : F.S) 

 

ทฤษฎียอ 

วงจรลบแบบไมคิดตัวยืมคือ วงจรการลบเลขไบนารี 2 บิท แสดงเปนบล็อกไดอะแกรมไดดังนี้ 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 1 บล็อกไดอะแกรมของวงจรลบแบบไมคิดตัวยืม 

 

จากรูปท่ี 1 จะเห็นวาทีอินพุตเปนเลขไบนารี 2 ตัว และเอาตพุตก็มี 2 ตัว เชนเดียวกัน คือผลตาง 

(Difference) และตัวยืม (Borrow) การลบเลขไบนารี 2 บิท เราจะไดวา 

0   – 0 = 0 ยืม 0 

0   – 1 = 1 ยืม 1 

1   – 0 = 1 ยืม 0 

1   – 1 = 0 ยืม 0 

 

นั้นคือ เราสามารถเขียนสวิทซชิ่งฟงกชั่นของผลตาง และตัวยืมไดดังนี้ 

          ผลตาง = AB� + A�B หรือ (A + B)(A� + B�) หรือ A⨁B 

 วงจรลบแบบคิดตัวยืม คือวงจรลบเลขไบนาร ี2 บิท และลบดวยตัวยืมท่ีถูกยืมจากหลักท่ีต่ํากวาอีก 1 

บิท (Borrow-in : Bi) แสดงเปนบล็อคไดอะแกรมไดดังนี้  

ผลตา่ง 

ตวัยมื 
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รูปท่ี 2 บล็อกไดอะแกรมของวงจรลบแบคิดตัวยืม 

 

 จากรูปท่ี 2 จะเห็นวามีอินพุตเปนเลขไบนารี 2 ตัว คือ A และ B และ ยังมีตัวยืมท่ีถูกยืมจากหลักท่ีต่ํา

กวาอีก 1 ตัว สวนเอาตพุตมี 2 ตัว คือผลตาง และตัวยืมจากหลักท่ีสูงกวา (Borrow-out : Bo) จากการลบ

เลขไบนารี 2 บิท และลบดวยตัวยืมท่ีถูกยืมจากหลักท่ีต่ํากวาอีก 1 บิท เราจะไดวา 

0 – 0 – 0 = 0 ยืม 0 

0 – 0 – 1 = 1 ยืม 1 

0 – 1 – 0 = 1 ยืม 1 

0 – 1 – 1 = 0 ยืม 1 

1 – 0 – 0 = 1 ยืม 0 

1 – 0 – 1 = 0 ยืม 0 

1 – 1 – 0 = 0 ยืม 0 

1 – 1 – 1 = 1 ยืม 1 

 

นั้นคือ เราสามารถเขียนสวิทซชิ่งฟงกชั่นของผลตาง และตัวยืมไดดังนี้ 

ผลตาง  = A�B�Bi + A�BB�i + AB�B�i + ABBi 

= A�B�����Bı . A�BB�������ı . AB�B������� ı. ABB������ı������������������������������� 

ตัวยืม (Bo)  = A�B + A�Bi + BBi 

     = A�B���� + A�B����ı + BB����ı�������������������� 

 

อุปกรณที่ใชในการทดลอง 

- แผงทดลองวงจรดิจิทัล 

- ไอซีเบอร 7400 7404 7408 7410 7420 7432 7486 
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1. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของวงจรลบแบบไมคิดตัวยืม 

     - ตอวงจรตามรูปท่ี 3 และรูปท่ี 4 ตามลําดับ 

     - ปอนเลขไบนารี 2 บิท ทางดานอินพุตโดยใชลอจิกสวิทซ 

     - ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุต คือผลตาง และตัวยืม ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผล

การทดสอบลงในตารางท่ี 1 และตารางท่ี 2 ตามลําดับ 

 

      

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3 วงจรลบแบบไมคิดตัวยืม 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 4 วงจรลบแบบไมคิดตัวยืม 

 

อินพุต เอาตพุต 

A B ผลตาง ตัวยืม 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 

  

 

ตารางท่ี 1 

 

 

 



147 
  

อินพุต เอาตพุต 

A B ผลตาง ตัวยืม 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 

  

 

ตารางท่ี 2 
 

2. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของวงจรลบแบบคิดตัวยืม 

     - ตอวงจรตามรูป 5 

     - ปอนเลขไบนารี 3 บิท ทางดานอินพุตโดยใชลอจิกสวิทซ 

     - ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุต คือผลตาง และตัวยืม ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผล

การทดสอบลงในตารางท่ี 3 

 
 
 

รูปท่ี 5 วงจรลบแบบคิดตัวยืม 
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อินพุต เอาตพุต 

A B Bi ผลตาง ตัวยืม 

0 

0 

0 

0 

1 

1 

1 

1 

0 

0 

1 

1 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 

0 

1 

0 

1 

  

 

ตารางท่ี 3 

 

คําภามทายกาทดลง 

1. จงออกแบบวงจรลบไบนารี 4 บิท 2 จํานวน โดยใชแนนดเกทเพียงอยางเดียว 
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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงานหนวยที่ 5 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

  ช่ือหนวย วงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี 

  เรื่อง วงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 

หมายเหตุ คะแนน

เต็ม 

คะแนน

ท่ีได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1 การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2 การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3 ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 1   

1.4 เก็บรักษาเครื่องมือ และชุดทดลอง 1   

2.  ผลงาน    

ใบงานท่ี 4 เรื่องวงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี    

2.1 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 1 วงจรบวกเลขดิจิทัล 1 หลัก 2 ตัว 2   

2.2 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 2 วงจรบวกเลขดิจิทัล 1 หลัก 3 ตัว 2   

2.3 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 3 วงจรลบเลขดิจิทัล 1 หลัก 2 ตัว 2   

2.4 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 4 วงจรลบเลขดิจิทัล 1 หลัก 3 ตัว 2   

2.5 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 5 วงจร Full Adder ใชไอซี 7480 2   

2.6 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 6 วงจรบวกเลข 4 บิต ใชไอซี 7483 3   

2.7 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 7 วงจรบวก/ลบ ใชไอซี 7483 4   

3.  กิจนิสัยในการปฏิบัติงาน    

3.1 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   

รวม 25   

 

 

ลงชื่อ                                 ผูประเมิน 

        (นางสาวกาญจนา  อุพงศ)  
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แผนการจัดการเรียนรูท่ี 6 หนวยท่ี  6 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  9 

ชื่อหนวย การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล ชั่วโมงรวม  5 ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล จํานวนชั่วโมง  5  ชั่วโมง 

 

หัวขอเรื่องและงาน  

1. วงจรเขารหัส (Encoder) 

1.1 วงจรเขารหัส 8 to 3 line 

1.2 วงจรเขารหัสเลขฐานสิบเปนรหัสบีซีดี 

1.3 ไอซีเบอร 74148 

1.4 ไอซีเบอร 74147 

2. วงจรถอดรหัส (Decoder) 

2.1 หลักการของวงจรถอดรหัส 

2.2 วงจรถอดรหัส BCD เปนเลขฐาน 10 

2.3 วงจรถอดรหัส 4 บิต เปนขอมูล 16 ขอมูล 

2.4 ไอซีถอดรหัสเบอร 74138 

2.5 ไอซีถอดรหัสเบอร 74139 

2.6 วงจรถอดรหัสจาก BCD แสดงผลดวย LED 7 Segment 

3. วงจรแสดงผล (Display circuit)  

3.1 การแสดงผลดวยไดโอดเปลงแสง 

3.2 วงจรแสดงผลดวยหลอดไฟ (Lamp)  

3.3 วงจรแสดงผลแบบแอลอีดี 7 สวน 

3.4 แผงแสดงผลแบบผลึกเหลว (LCD : Liquid Crystal Display)  

3.5 วงจรแสดงผลทางออดเปยโซ   

3.6 แสดงผลผานรีเลย 

3.7 แสดงผลผานอุปกรณเชื่อมตอทางแสง 

สาระการเรียนรู 

 วงจรเขารหัสเปนวงจรลอจิกท่ีทําหนาท่ีเปลี่ยนจากขอมูลขาวสารท่ีมีจํานวนมาก ใหอยูในรูปท่ีงาย แต

สามารถรับรูได วงจรถอดรหัสทําหนาท่ีตรงกันขามกับวงจรเขารหัส สวนวงจรแสดงผลจะทําหนาท่ีเปลี่ยนขอมูล

ขาวสารในระบบดิจิทัล ใหเปนตัวเลข ตัวอักษร สัญลักษณ หรือรูปภาพท่ีเขาใจได 
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จุดประสงคเชิงพฤติกรรมที่พึงประสงค  

 

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

1. อธิบายหลักการเขารหัสและถอดรหัสได 

2. เขียนวงจรเขารหัส 8 ขอมูลเปน 3 บิตได 

3. เขียนวงจรเขารหัส 10 ขอมูลเปน 4 บิต

ได 

4. อธิบายวงจรเขารหัส 16 ขอมูลเปน 4 บิต

ได 

5. อธิบายการถอดรหัสได 

6. ใชงานไอซีเขารหัสและถอดรหัสได 

7. อธิบายการทํางานของวงจรแสดงผลดวย  

LED ได 

8. อธิบายการทํางานของวงจรแสดงผลดวย 

LED 7-segment ได 

9. อธิบายการทํางานของวงจรแสดงผลดวย 

LCD ได 

 10. อธิบายการใชหลอดไฟแสดงผลได 

 11. ออกแบบวงจรและอธิบายการแสดงผล

ดวยเสียงได 

12. ออกแบบวงจรและอธิบายการแสดงผล

ดวยหลอดไฟฟาแรงดัน 220 VAC ได 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1. ประกอบวงจรเขารหัสได

ได 

2. ประกอบวงจรถอดรหัสได 

3. ประกอบวงจรแสดงผลได 

4. ใชดีซีโวลตมิเตอรวัด

แรงดันไฟฟาจากวงจร

เขารหัส ถอดรหัสและ 

วงจรแสดงผลได 

5. วิเคราะหวงจรเขารหัส 

ถอดรหัสและวงจรแสดงผลได 

6. แสดงความสามารถ

ออกแบบวงจรเขารหัส 

ถอดรหัสและวงจรแสดงผลได   

  

 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาท่ีของ 

นักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอตนเอง 

และสังคม 

4. แตงกายถูกตองตามระเบียบ 

5. แสดงความเคารพดวยทาที 

ท่ีสวยงาม 

6. ทํางานดวยความเต็มใจ 

7. ใชวัสดุอุปกรณและเครื่องมือ 

อยางประหยัดตระหนักถึง 

ความปลอดภัย 
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แบบทดสอบหลังเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 6 ช่ือหนวย การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1. จากรูปท่ีกําหนด ถาหากขอมูลอินพุต D7-D0 = 01110101 ขอมูลเอาตพุตจะตรงกับขอใด 

    ก.  A =  0, B = 0, C = 0     ข.  A =  0, B = 0, C = 1 

    ค.  A =  1, B = 1, C = 0     ง.  ไมสามารถทํางานได 

  วงจรสําหรับขอ 2 -3 

                            

Decoder/
2 to 4 Line 

1A

1B

1G

9
10
11
12

7
6
5
4

13
14

1

3

2

74139

15

2A
2B

2G

Dual

Demultipexr

2Y0
2Y1

2Y2
2Y3

1Y0
1Y1

1Y2
1Y3

 
2.  จากรูปท่ีกําหนด ขอใดกลาวผิด 

    ก.  เปนไอซีถอดรหัส     ข.  เปนไอซีมัลติเพล็กซ 

    ค.  เปนไอซีเลือกแหลงจายไฟ     ง.  ภายในไอซีมีโครงสรางเหมือนกันสองชุด 

3.  ถาขอมูล 1A = 1, 1B = 1, 1G = 0 ขอมูลท่ีเอาตพุตตรงกับขอใด 

    ก.  1Y0  = 1, 1Y1  = 1,  1Y2  = 1, 1Y3  = 0  ข.  1Y0  = 0, 1Y1  = 0,  1Y2  = 1, 1Y3  = 0 

    ค.  1Y0  = 1, 1Y1  = 1,  1Y2  = 0, 1Y3  = 1  ง.  1Y0  = 0, 1Y1  = 1,  1Y2  = 1, 1Y3  = 1 

4.  การใชงานวงจรแสดงผลดวย LED จะนิยมไปใชงานลักษณะใด 

    ก.  Number monitor     ข.  Logic monitor 

    ค.  Picture monitor     ง.  Level monitor 

5.  ประมาณกระแสท่ีใหผาน LED (ขนาด 3 mm) ท่ีเหมาะสมควรมีคาเทาไร 

    ก.  5 mA     ข.  10 mA 

    ค.  15 mA     ง.  20 mA 
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วงจรสําหรับขอ 6 - 8 

  

7- segment

MSB

LSB

INPUT
BCD 

C
B
A

D
C
B

g
f
e
d
c
b
a

14
15
9
10
11
12
13

3

1

2
6

7447BCD

5
LT
RBI

A 7

D

to

RBI
LT

BI/RBO BI/RBO4

a
b

c
d

dp

e

f
g

g

a

c
b

d

f
e

+Vcc

common anode 
common

+Vcc

Vcc
16

GND
8

220 Ω x 8

 
6. จากรูปท่ีกําหนด ขา LT ของไอซี 7447 มีไวเพ่ือสิ่งใด  

    ก.  ควบคุมการทํางานของไอซี     ข.  ทดสอบหลอดของ LED 7 Segment 

    ค.  กําหนดความสวางของ LED 7 Segment     ง.  กําหนดจังหวังการสงสัญญาณ 

7.  ถารหัส BCD Input = 0110 จะทําให LED 7 segment แสดงเปนเลขอะไร 

    ก.  4     ข.  6 

    ค.  8     ง.  9 

8.  จากรูปท่ีกําหนด ถาตองการใช  LED 7 segment ชนิด Common cathode จะเปลี่ยนไอซี 7447 

       เปนไอซีเบอรใด 

    ก.  74139     ข.  74138 

    ค.  74147     ง.  7448 

 

  วงจรสําหรับขอ 9 - 10  

6

7

2 3

8

5

55

5Timer

1

+ Vcc

C1

m

4

0.01 FC2 =

RA

BR 330 180
LPT1
220V

Q1 220 VAC
1

2

4

6

Q401

0

MOC3010
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9. จากรูปท่ีกําหนด ความเร็วในการกระพริบของหลอดไฟข้ึนอยูกับอุปกรณใด 

    ก.  IC 555     ข.  IC MOC3010 

    ค.  RA, RB, C1     ง.  Q1 

10. จากรูปท่ีกําหนด ประโยชนของไอซี MOC3010 คือขอใด 

    ก.  แยกกราวดของวงจร     ข.  ลดกระแสของวงจร 

    ค.  ลดแรงดันของวงจร     ง.  ยืดอายุการใชงานของหลอดไฟ 

11.  ขอใดเปนหลักการเขารหัสในระบบดิจิทัล 

    ก.  สรางขอมูลเพ่ือไมใหคนอ่ืนเขาถึงได 

    ข.  ลดขนาดของขอมูลใหมีขนาดลดลง  

    ค.  เปลี่ยนขอมูลดิบตาง ๆ ใหเปนขอมูลระบบใดระบบหนึ่ง 

    ง.  เปลี่ยนขอมูลใหงายตอการใชงาน 

12.  ขอใดเปนหลักการถอดรหัสในระบบดิจิทัล 

    ก.  เปลี่ยนขอมูลใหงายตอการใชงาน      

    ข.  ลดขนาดของขอมูลใหมีขนาดลดลง 

    ค.  นําขอมูลเพ่ือมาประมวลผล      

    ง.  เปลี่ยนขอมูลใหกลับเปนขอมูลดิบ 

 

    วงจรสําหรับขอ 13 – 14 

 

D0
D1

D7

D5
D6

D4

D2
D3

8 to 3 Line 

A

B

C
MSB

LSB
 

 

13.  จากรูปท่ีกําหนด เปนวงจรอะไร 

    ก.  Encoder     ข.  Decoder 

    ค.  Multiplex     ง.  Demultiplex 

14.  จากรูปท่ีกําหนด ถาหาตองการนําขอมูล D7 ไปใชงาน ขอมูลเอาตพุตตรงกับขอใด 

    ก.  A =  0, B = 0, C = 0     ข.  A =  0, B = 0, C = 1 

    ค.  A =  1, B = 1, C = 0     ง.  A =  1, B = 1, C = 1 

 



155 
  
วงจรสําหรับขอ 15 - 16 

       

10 kΩ X 8
วงจรเขารหัส 10 Line to BCD

A

B

C
SW

7

SW
6

SW
5

SW
4

SW
3

SW
2

SW
1

SW
0

MSB

LSB

7420

7420

7420

7400
SW

9

SW
8

D

+5V

 
15.  จากรูปท่ีท่ีกําหนด  ถาหาตองการนําขอมูล SW9 ไปใชงาน ขอมูลเอาตพุตตรงกับขอใด 

    ก.  A =  1, B = 1, C = 0, D = 1     ข.  A =  1, B = 0, C = 1, D = 1 

    ค.  A =  1, B = 0, C = 0, D = 1     ง.  A =  1, B = 1, C = 1, D = 0 

16. จากวงจรในรูปท่ีกําหนด  ขอมูลใดเปนขอมูล MSB 

    ก.  A     ข.  B 

    ค.  C     ง.  D 

 

วงจรสําหรับขอ 17 – 18 

                         

A

B

C

Decoder

LSB

4 to 16 Line INPUT OUTPUTy7
y6

y0

y1

y2

y3

y4

y5

D
MSB

y9
y8

y13
y12

y10

y11

y14
y14

 
 

7.  จากรูปท่ีกําหนด เปนวงจรอะไร 

    ก.  Encoder     ข.  Decoder 

    ค.  Multiplex     ง.  Demultiplex 
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8.  ถาตองการให D8 เปน “0” นอกนั้นใหเปน “1” สัญญาณอินพุตตรงกับขอใด 

    ก.  A =  1, B = 1, C = 0 , D = 1     ข.  A =  1, B = 0, C = 1 , D = 0 

    ค.  A =  1, B = 0, C = 0 , D = 0     ง.  A =  1, B = 1, C = 1 , D = 0 

 

   วงจรสําหรับขอ 19 - 20 

            

D0
D1

D7

D5
D6

D4

D2
D3

MSB

LSB

INPUT
OUTPUT

A2

A1

A0

GS

EO

A2

A1

A0

EI

0
1
2
3
4
5
6
7

5

10
11
12
13
1
2
3
4

15

14

9

7

6

74148

 
19.  จากรูปท่ีกําหนด ไอซี 74148 ทําหนาท่ีอะไร 

    ก.  7 Line to 3 Line Encode     ข.  8 Line to 3 Line Encode 

    ค.  9 Line to 3 Line Encode     ง.  10 Line to 5 Line Encode 

20.  จากรูปท่ีกําหนด ขา Ei มีไวเพ่ือสิ่งใด 

    ก.  ควบคุมจังหวะการทํางานของไอซี     ข.  ควบคุมขนาดของขอมูลท่ีจะนําเขามายังไอซี 

    ค. ควบคุมอินพุตใหสงผานขอมูลพรอมกัน     ง.  ควบคุมใหไอซี 74148 ทํางานหรือหยุดทํางาน 
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เนื้อหาสาระ  

1. วงจรเขารหัส (Encoder) 

1.1 วงจรเขารหัส 8 to 3 line 

           

วงจรเขารหัส

A

B

C

D7
D6

D0

D1

D2

D3

D4

D5

SW
7

SW
6

SW
5

SW
4

SW
3

SW
2

SW
1

SW
0

MSB

LSB

10 kΩ X 8

+5V

 
 

1.2 วงจรเขารหัสเลขฐานสิบเปนรหัสบีซีดี 

       ทําหนาท่ีเขารหัสจากขอมูล 10 ขอมูล เปนขอมูลดิจิทัลขนาด 4 บิต 

1.3 ไอซีเบอร 74148 

 

     

Encoder

MSB

LSB

INPUT
OUTPUT

8 to 3 Line 

A2

A1

A0

GS

EO

A2

A1

A0

EI

0
1
2
3
4
5
6
7

5

10
11
12
13

1
2
3
4

15

14

9

7

6

74148

D1

D2
D3
D4
D5

D6
D7

D0

 
1.4 ไอซีเบอร 74147 

D1

D7

D5
D6

D4

D2
D3

Encoder

MSB

LSB

INPUT
OUTPUT

10 to 4 Line 

A 2

A1

A0

1
2
3
4
5
6
7

D
8
9D9

D8

74147

C

B

A

11
12
13
1
2
3
4
5

10
9

7

6

14

A3
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2. วงจรถอดรหัส (Decoder) 

             

A

B

C

Decoder

MSB

LSB

3 to 8 Line 
INPUT OUTPUT

D7
D6

D0

D1

D2

D3

D4

D5

 
2.1 หลักการของวงจรถอดรหัส 

2.2 วงจรถอดรหัส BCD เปนเลขฐาน 10 

2.3 วงจรถอดรหัส 4 บิต เปนขอมูล 16 ขอมูล 

 

           
Y0
Y1

Y7

Y5
Y6

Y4

Y2
Y3

A

B

C

Decoder

MSB

LSB

4 to 16 Line 

D

Y9
Y8

Y13

Y11
Y12

Y10

Y15
Y14

INPUT OUTPUT

 
 

2.4 ไอซีถอดรหัสเบอร 74138 

   

Decoder

MSB

LSB

INPUT

OUTPUT3 to 8 Line 

C

B
A

G2A

C
B

A

15
14
13
12
11
10
9
7

5
6

1

2

3

74138

SELECT

4INPUT
ENABLE

G2B
G1

Y0
Y1

Y2
Y3
Y4
Y5
Y6
Y7
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2.5 ไอซีถอดรหัสเบอร 74139 

 

                  

Decoder/
2 to 4 Line 

1A

1B

1G

9
10
11
12

7
6
5
4

13
14

1

3

2

74139

15

2A
2B

2G

Dual

Demultipexr

2Y0
2Y1

2Y2
2Y3

1Y0
1Y1

1Y2
1Y3

 
 

2.6 วงจรถอดรหัสจาก BCD แสดงผลดวย LED 7 Segment 

7- segment

MSB

LSB

INPUT
BCD 

C
B
A

D
C
B

g
f
e
d
c
b
a

14
15
9
10
11
12
13

3

1

2
6

7447BCD

5
LT
RBI

A 7

D

to

RBI
LT

BI/RBO BI/RBO4

a
b

c
d

dp

e

f
g

g

a

c
b

d

f
e

+Vcc

common anode 
common

+Vcc

Vcc
16

GND
8

220 Ω x 8

 
3. วงจรแสดงผล (Display circuit)  

3.1 การแสดงผลดวยไดโอดเปลงแสง 

3.2 วงจรแสดงผลดวยหลอดไฟ (Lamp)  

3.3 วงจรแสดงผลแบบแอลอีดี 7 สวน 

3.4 แผงแสดงผลแบบผลึกเหลว (LCD : Liquid Crystal Display)  

3.5 วงจรแสดงผลทางออดเปยโซ   

3.6 แสดงผลผานรีเลย 

3.7 แสดงผลผานอุปกรณเชื่อมตอทางแสง 
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กิจกรรมการเรียนการสอนกิจกรรมการเรียนการสอน 

ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

 1.1 ครูบอกจุดประสงคของการเรียนในบทเรียนนี ้

 1.2 ครูสอบถามความสําคัญของการเขารหัส 

ถอดรหัสและวงจรแสดงผลในงานดิจิทลัและ

อิเล็กทรอนิกส 

 1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรียน หนวยที่ 6 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน

บทเรียนนี ้

 1.2 นักเรียนบอกความสําคัญการเขารหัส 

ถอดรหัสและวงจรแสดงผลในงานดิจิทลัและ

อิเล็กทรอนิกส 

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรียน หนวยที่ 6 

 1. คําถามประจํา

หนวย 

 2. แบบทดสอบกอน

เรียนหนวยที่ 6 

2. ขั้นสอนทฤษฎี   

2.1 ครูอธิบายการเขารหัส ถอดรหัสและวงจร

แสดงผล ใชสื่อ power point ประกอบ 

 2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับการเขารหัส ถอดรหัสและ

วงจรแสดงผล ในงานดิจทิัลและอิเล็กทรอนิกส  

2.1 รับฟงคําบรรยาย 

2.2 ตอบคําถามและแสดงความคิดเห็น 

  1. power point  

  หนวยที่ 6 

  2. คําถามหนวยที่ 6 

3. ขั้นสรุป   

 3.1 ครูและนักเรียนชวยกันสรุปและครูซักถามปญหา

ขอสงสัย 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยที่ 6 

4. ขั้นสอนปฏิบัต ิ   

4.1 แบงกลุมนักเรียนเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 ครูใหนักศึกษาปฏิบัติใบงานที่ 5  

4.3 ควบคุมการปฏิบัติงาน 

4.4 ตรวจผลงานของนักศึกษา 

4.1 แบงกลุมเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 นักศึกษาปฏิบัติใบงานที่ 5 

4.3 ปฏิบัติงานตามใบงาน 

4.4 สงผลงานการปฏิบัต ิ

 1.ใบตรวจการ

ปฏิบัติงานหนวยที่ 6 

  

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลงัเรียนหนวยที่ 6 

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

5.3 เมื่อครบเวลาที่กําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยที่ 6 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรียน 

5.3 เมื่อครบเวลาที่กําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลัง

เรียนหนวยที่ 6 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพิ่มเติมเก่ียวกับการ

เขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผลและทําแบบ 

ฝกหัดทายหนวยเรียนหนวยที่ 6 สงในอาทิตยตอไป 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย 

6.1 รับมอบหมายงาน  1. ใบมอบงานหนวยที่ 

6 

7.1 ตรวจความเรียบรอยของชุดฝกและความ

เรียบรอยของหองเรียนหองปฏิบัติงาน 

 

7.1 ชวยกันจัดเก็บชุดฝกและทําความสะอาด 

หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรียบรอย 

 1.ใบตรวจสอบความ 

  เรียบรอย 

 



161 
  
งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

  - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 6 

ขณะเรียน 

  - ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับการเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผลท่ีใช 

            - ในงานดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส 

หลังเรียน 

- ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับการเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผลและทํา

แบบฝกหัดทายหนวยเรียนหนวยท่ี 6 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  หนวยท่ี 6 เรื่องการเขารหัส 

ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 

2. power point เรื่องการเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 

3. แบบฝกหัดทายหนวยท่ี 6 

4. ของจริง (เครื่องมือวัด, อาร, ซี, ทรานซิสเตอร, ไอซีตามวงจรใบงานการทดลองท่ี 6) 

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

- ทดสอบกอนเรียน (Pre-test)  โดยใชขอสอบบทท่ี 6 จํานวน 20 ขอ 

 ขณะเรียน 

- ถาม – ตอบปญหา,  ความสนใจ,  ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

- ทดสอบหลังเรียน (Post-test) โดยใชขอสอบหนวยท่ี 6 จํานวน 20 ขอ 

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 6 จํานวน 20 ขอ (แบบตัวเลือก) 

 2.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 3.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

          1. สุชิน ชินสีห. (2563). วงจรดิจิทัล. นนทบุรี : โรงพิมพ  บริษัท ศูนยหนังสือเมืองไทย จํากัด. 

 2. เอกสารประกอบการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 
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บันทึกหลังการสอน 
วิชา  ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร   รหัสวิชา 30120-2001  หนวยท่ี............สอนครั้งท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                     จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

 อ่ืน ๆ ระบุ...................................................... 

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

จํานวนนักเรียนท่ีสอน............................คน 

นักเรียนท่ีขาดเรียน................................คน 

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

 

                      

 

 

    

  ลงช่ือ

...................................................... 

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี..........เดือน.......................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 6 ช่ือหนวย การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 

จงอธิบาย/แสดงวิธีการคํานวณ 

 1. จงอธิบายหลักการเขารหัสและถอดรหัสในระบบดิจิทัล 

 2. จงเขียนวงจรเขารหัสตอไปนี้ 

     2.1 วงจรเขารหัส 8 ขอมูลเปน 3 บิต 

     2.2 วงจรเขารหัส 10 ขอมูลเปน 4 บิต 

     2.3 วงจรเขารหัส 16 ขอมูลเปน 4 บิต  

 3. จากวงจรขางลาง จงอธิบายวิธีใชงานไอซีถอดรหัสเบอร74138 

 

               

Decoder

MSB

LSB

INPUT

OUTPUT3 to 8 Line 

C

B
A

G2A

C
B

A

15
14
13
12
11
10
9
7

5
6

1

2

3

74138

SELECT

4INPUT
ENABLE

G2B
G1

Y0
Y1

Y2
Y3
Y4
Y5
Y6
Y7

 
  

 

 4.  จากวงจรขางลางจงอธิบายการทํางานของวงจร 

 

7- segment

MSB

LSB

INPUT
BCD 

C
B
A

D
C
B

g
f
e
d
c
b
a

14
15
9
10
11
12
13

3

1

2
6

7447BCD

5
LT
RBI

A 7

D

to

RBI
LT

BI/RBO BI/RBO4

a
b

c
d

dp

e

f
g

g

a

c
b

d

f
e

+Vcc

common anode 
common

+Vcc

Vcc
16

GND
8

220 Ω x 8

 
 

 

 



164 
  

5. จากวงจรดานลาง จงอธิบายการทํางานของวงจรแสดงผลดวย LED  

R

 
6. จงอธิบายการทํางานของวงจรแสดงผลดวย LED 7 segment 

   

7- segment

MSB

LSB

INPUT
BCD 

C
B
A

D
C
B

g
f
e
d
c
b
a

14
15
9
10
11
12
13

3

1

2
6

7448BCD

5
LT
RBI

A 7

D

to

RBI
LT

BI/RBO BI/RBO4

a
b

c
d

dp

e

f
g

g

a

c
b

d

f
e

commoncathode 

common

+Vcc

Vcc
16

GND
8

220 Ω x 8

 
 

รูปท่ี 4 วงจรสําหรับขอ 6 

 

7. จากวงจรดานลาง จงอธิบายการใชงานตัวแสดงผลดวย LCD ในรูปท่ี 5 

  10 KΩ

+ 5 V

LCD

4

6
RS
EN

 D7    D6   D5    D4    D3    D2    D1    D0  GND

2

3

+V

Vo

14     13    12     11     10    9       8      7       1 

5 R/W

BR
IG

HT
NE

SS

RS
EN

R/W

D7
D6

D5
D4

 
 

8. จงเขียนวงจรและอธิบายการทํางานของวงจรตอไปนี้ 

 8.1 แสดงผลดวยเสียง 

 8.2 แสดงผลดวยหลอดไฟท่ีใชกับ 220 VAC 
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แบบทดสอบหลังเรียน วิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 6 ช่ือหนวย การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 

 

  

  คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

 

1.  ขอใดเปนหลักการเขารหัสในระบบดิจิทัล 

    ก.  สรางขอมูลเพ่ือไมใหคนอ่ืนเขาถึงได 

    ข.  ลดขนาดของขอมูลใหมีขนาดลดลง  

    ค.  เปลี่ยนขอมูลดิบตาง ๆ ใหเปนขอมูลระบบใดระบบหนึ่ง 

    ง.  เปลี่ยนขอมูลใหงายตอการใชงาน 

2.  ขอใดเปนหลักการถอดรหัสในระบบดิจิทัล 

    ก.  เปลี่ยนขอมูลใหงายตอการใชงาน      

    ข.  ลดขนาดของขอมูลใหมีขนาดลดลง 

    ค.  นําขอมูลเพ่ือมาประมวลผล      

    ง.  เปลี่ยนขอมูลใหกลับเปนขอมูลดิบ 

 

    วงจรสําหรับขอ 3 – 4 

 

D0
D1

D7

D5
D6

D4

D2
D3

8 to 3 Line 

A

B

C
MSB

LSB
 

 

3.  จากรูปท่ีกําหนด เปนวงจรอะไร 

    ก.  Encoder     ข.  Decoder 

    ค.  Multiplex     ง.  Demultiplex 

4.  จากรูปท่ีกําหนด ถาหาตองการนําขอมูล D7 ไปใชงาน ขอมูลเอาตพุตตรงกับขอใด 

    ก.  A =  0, B = 0, C = 0     ข.  A =  0, B = 0, C = 1 

    ค.  A =  1, B = 1, C = 0     ง.  A =  1, B = 1, C = 1 
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วงจรสําหรับขอ 5 - 6 

       

10 kΩ X 8
วงจรเขารหัส 10 Line to BCD

A

B

C
SW

7

SW
6

SW
5

SW
4

SW
3

SW
2

SW
1

SW
0

MSB

LSB

7420

7420

7420

7400
SW

9

SW
8

D

+5V

 
5.  จากรูปท่ีท่ีกําหนด  ถาหาตองการนําขอมูล SW9 ไปใชงาน ขอมูลเอาตพุตตรงกับขอใด 

    ก.  A =  1, B = 1, C = 0, D = 1     ข.  A =  1, B = 0, C = 1, D = 1 

    ค.  A =  1, B = 0, C = 0, D = 1     ง.  A =  1, B = 1, C = 1, D = 0 

6. จากวงจรในรูปท่ีกําหนด ขอมูลใดเปนขอมูล MSB 

    ก.  A     ข.  B 

    ค.  C     ง.  D 

 

  วงจรสําหรับขอ 7 – 8 

                         

A

B

C

Decoder

LSB

4 to 16 Line INPUT OUTPUTy7
y6

y0

y1

y2

y3

y4

y5

D
MSB

y9
y8

y13
y12

y10

y11

y14
y14
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7.  จากรูปท่ีกําหนด เปนวงจรอะไร 

    ก.  Encoder     ข.  Decoder 

    ค.  Multiplex     ง.  Demultiplex 

8.  ถาตองการให D8 เปน “0” นอกนั้นใหเปน “1” สัญญาณอินพุตตรงกับขอใด 

    ก.  A =  1, B = 1, C = 0 , D = 1     ข.  A =  1, B = 0, C = 1 , D = 0 

    ค.  A =  1, B = 0, C = 0 , D = 0     ง.  A =  1, B = 1, C = 1 , D = 0 

 

   วงจรสําหรับขอ 9 - 11 

            

D0
D1

D7

D5
D6

D4

D2
D3

MSB

LSB

INPUT
OUTPUT

A2

A1

A0

GS

EO

A2

A1

A0

EI

0
1
2
3
4
5
6
7

5

10
11
12
13
1
2
3
4

15

14

9

7

6

74148

 
9.  จากรูปท่ีกําหนด ไอซี 74148 ทําหนาท่ีอะไร 

    ก.  7 Line to 3 Line Encode     ข.  8 Line to 3 Line Encode 

    ค.  9 Line to 3 Line Encode     ง.  10 Line to 5 Line Encode 

10.  จากรูปท่ีกําหนด ขา Ei มีไวเพ่ือสิ่งใด 

    ก.  ควบคุมจังหวะการทํางานของไอซี     ข.  ควบคุมขนาดของขอมูลท่ีจะนําเขามายังไอซี 

    ค. ควบคุมอินพุตใหสงผานขอมูลพรอมกัน     ง.  ควบคุมใหไอซี 74148 ทํางานหรือหยุดทํางาน 

11. จากรูปท่ีกําหนด ถาหากขอมูลอินพุต D7-D0 = 01110101 ขอมูลเอาตพุตจะตรงกับขอใด 

    ก.  A =  0, B = 0, C = 0     ข.  A =  0, B = 0, C = 1 

    ค.  A =  1, B = 1, C = 0     ง.  ไมสามารถทํางานได 

 

  วงจรสําหรับขอ 12 -13 

                            

Decoder/
2 to 4 Line 

1A

1B

1G

9
10
11
12

7
6
5
4

13
14

1

3

2

74139

15

2A
2B

2G

Dual

Demultipexr

2Y0
2Y1

2Y2
2Y3

1Y0
1Y1

1Y2
1Y3
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12.  จากรูปท่ีกําหนด ขอใดกลาวผิด 

    ก.  เปนไอซีถอดรหัส     ข.  เปนไอซีมัลติเพล็กซ 

    ค.  เปนไอซีเลือกแหลงจายไฟ     ง.  ภายในไอซีมีโครงสรางเหมือนกันสองชุด 

13.  ถาขอมูล 1A = 1, 1B = 1, 1G = 0 ขอมูลท่ีเอาตพุตตรงกับขอใด 

    ก.  1Y0  =   1, 1Y1  = 1,  1Y2  = 1, 1Y3  = 0     ข.  1Y0  =   0, 1Y1  = 0,  1Y2  = 1, 1Y3  = 0 

    ค.  1Y0  =   1, 1Y1  = 1,  1Y2  = 0, 1Y3  = 1     ง.  1Y0  =   0, 1Y1  = 1,  1Y2  = 1, 1Y3  = 1 

14.  การใชงานวงจรแสดงผลดวย LED จะนิยมไปใชงานลักษณะใด 

    ก.  Number monitor     ข.  Logic monitor 

    ค.  Picture monitor     ง.  Level monitor 

15.  ประมาณกระแสท่ีใหผาน LED (ขนาด 3 mm) ท่ีเหมาะสมควรมีคาเทาไร 

    ก.  5 mA     ข.  10 mA 

    ค.  15 mA     ง.  20 mA 

วงจรสําหรับขอ 16 - 18 

  

7- segment

MSB

LSB

INPUT
BCD 

C
B
A

D
C
B

g
f
e
d
c
b
a

14
15
9
10
11
12
13

3

1

2
6

7447BCD

5
LT
RBI

A 7

D

to

RBI
LT

BI/RBO BI/RBO4

a
b

c
d

dp

e

f
g

g

a

c
b

d

f
e

+Vcc

common anode 
common

+Vcc

Vcc
16

GND
8

220 Ω x 8

 
16. จากรูปท่ีกําหนด ขา LT ของไอซี 7447 มีไวเพ่ือสิ่งใด  

    ก.  ควบคุมการทํางานของไอซี     ข.  ทดสอบหลอดของ LED 7 Segment 

    ค.  กําหนดความสวางของ LED 7 Segment     ง.  กําหนดจังหวังการสงสัญญาณ 

17.  ถารหัส BCD Input = 0110 จะทําให LED 7 segment แสดงเปนเลขอะไร 

    ก.  4     ข.  6 

    ค.  8     ง.  9 

18.  จากรูปท่ีกําหนด ถาตองการใช LED 7 segment ชนิด Common cathode จะเปลี่ยนไอซี 7447 เปน

ไอซีเบอรใด 

    ก.  74139     ข.  74138 

    ค.  74147     ง.  7448 

 

 



169 
  
วงจรสําหรับขอ 19 - 20  

6

7

2 3

8

5

55

5Timer

1

+ Vcc

C1

m

4

0.01 FC2 =

RA

BR 330 180
LPT1
220V

Q1 220 VAC
1

2

4

6

Q401

0

MOC3010

 
 

19. จากรูปท่ีกําหนด ความเร็วในการกระพริบของหลอดไฟข้ึนอยูกับอุปกรณใด 

    ก.  IC 555     ข.  IC MOC3010 

    ค.  RA, RB, C1     ง.  Q1 

20. จากรูปท่ีกําหนด ประโยชนของไอซี MOC3010 คือขอใด 

    ก.  แยกกราวดของวงจร     ข.  ลดกระแสของวงจร 

    ค.  ลดแรงดันของวงจร     ง.  ยืดอายุการใชงานของหลอดไฟ 
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เฉลยแบบทดสอบหนวยท่ี 6  

เรื่อง การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 

 

แบบทดสอบกอนเรียน  แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี คําตอบ  ขอท่ี คําตอบ 

1 ค  1 ค 

2 ข  2 ง 

3 ก  3 ก 

4 ข  4 ง 

5 ข  5 ค 

6 ข  6 ง 

7 ข  7 ข 

8 ง  8 ค 

9 ค  9 ข 

10 ก  10 ง 

11 ค  11 ค 

12 ง  12 ข 

13 ก  13 ก 

14 ง  14 ข 

15 ค  15 ข 

16 ง  16 ข 

17 ข  17 ข 

18 ค  18 ง 

19 ข  19 ค 

20 ง  20 ก 
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ใบทดลองท่ี 6 การทดลองวงจรเขารหัส (Enconder) 
 

วัตถุประสงค 

- เพ่ือศึกษาลักษณะการทํางานชองวงจรเขารหัส 

 

ทฤษฎียอ 

 การเขารหัสในเรื่องของวงจรลอจิก หมายความถึงการเปลี่ยนระดับของลอจิกมาเปนสัญญาณลอจิก

ตามรหัสท่ีเราตองการ เชน เม่ือเรากดแปนเครื่องคิดเลขท่ีหมายเลข 3 ในลักษณะของเลขฐานสิบ เอาตพุตของ

วงจรเขารหัสจะมีคาเปน 0011 ในลักษณะของเลขฐานสอง ซ่ึงจะเห็นไดวาเม่ือเพียงอินพุตใด ๆ จากหลาย ๆ 

อินพุตของตัวเขารหัสทํางาน จะเปนผลใหเปนเอาตพุตเกิดการเปลี่ยนแปลงไปในลักษณะตาง ๆ กัน หรือจาก

วงจรสรางวงจรเขารหัสจากไดโอด (Diode) ท่ีตอกันแบบแมทริก (Matrix) หรือวงจรคอมบิเนชั่นลอจิกก็ได ซ่ึง

ท้ังสองชนิดนี้จะข้ึนอยูกับความเหมาะสมของผูใชในแงของขนาดความยุงยาก ราคา ฯลฯ 

 

อุปกรณท่ีใชในการทดลอง 

 - แผงทดลองวงจรดิจิทัล 

 - ไอซีเบอร 7404 , 7420 , 74147 

1. การทดลองวงจรเขารหัสสัญญาณ 8 เสน เปนเลขฐานแปด 3 หลัก (Octal Number) 

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 5.1 โดยใชไอซีเบอร 7404 , 7420 

 - ปอนอินพุตดวยลอจิกสวิตช ตามตารางท่ี 1 

 - ตรวจสภาวะของเอาตพุตดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี แลวบันทึกผลท่ีไดลงในตารางท่ี 1 

 
 

รูปท่ี 1 วงจรเขารหัสสัญญาณ 8 เสน เปนเลขฐานแปด 
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 อินพุต เอาตพุต 

1 2 3 4 5 6 7 C B A 

0 0 0 0 0 0 0    

1 0 0 0 0 0 0    

0 1 0 0 0 0 0    

0 0 1 0 0 0 0    

0 0 0 1 0 0 0    

0 0 0 0 1 0 0    

0 0 0 0 0 1 0    

0 0 0 0 0 0 1    

 

ตารางท่ี 1 

 

2 การทดลองวงจรเขารหัสสัญญาณ 10 เสน เปน BCD-8421 

- ตอวงจรตามรูปท่ี 2 โดยใชไอซีเบอร 74147 

 

 
 

รูปท่ี 2 การเขารหัสสัญญาณ 10 เสน เปน BCD-8421 
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อินพุต เอาตพุต 

1 2 3 4 5 6 7 8 9 A B C D 

1 1 1 1 1 1 1 1 1     

1 1 1 1 1 1 1 1 0     

1 1 1 1 1 1 1 0 1     

1 1 1 1 1 1 0 1 1     

1 1 1 1 1 0 1 1 1     

1 1 1 1 0 1 1 1 1     

1 1 1 0 1 1 1 1 1     

1 1 0 1 1 1 1 1 1     

1 0 1 1 1 1 1 1 1     

0 1 1 1 1 1 1 1 1     

 

ตารางท่ี 2 

 

- ปอนอินพุตดวยลอจิกสวิตช ตามตารางท่ี 2 

 - ตรวจสภาวะของเอาตพุตดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี แลวบันทึกผลท่ีไดลงในตารางท่ี 2 

 

คําถามทายการทดลอง 

 1. จงออกแบบวงจรเขารหัสสัญญาณ 10 เสน เปนรหัสเกิน 3 (Excess-3) แบบไบนารี 4 เสน โดยใช

วงจรคอมบิเนชั่นลอจิก พรอมท้ังเขียนตารางความจริงมาใหดูดวย 
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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงานหนวยท่ี 6 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

  ช่ือหนวย การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 

  เรื่อง การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 

 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 

หมายเหตุ คะแนน

เต็ม 

คะแนนท่ี

ได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1 การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2 การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3 ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 1   

1.4 เก็บรักษาเครื่องมือ และชุดทดลอง 1   

2.  ผลงาน    

ใบงานท่ี 5 เรื่องวงจรเขารหัสวงจรถอดรหัสและแสดงผล    

2.1 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 1 ไอซี 74148   2   

2.2 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 2 ไอซี 74147   2   

2.3 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 3 ไอซี 74138 2   

2.4 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 4 ไอซี 7447 3   

2.5 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 5 ไอซี 7448   3   

3.  กิจนิสัยในการปฏิบัติงาน    

3.1 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   

รวม 20   

 

 

ลงชื่อ                                  ผูประเมิน 

        ( นางสาวกาญจนา  อุพงศ)  
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แผนการจัดการเรียนรูท่ี  7 หนวยท่ี  7 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  10 

ชื่อหนวย วงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ ชั่วโมงรวม  5 ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง วงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ จํานวนชั่วโมง  5  ชั่วโมง 

 

หัวขอเรื่องและงาน 

1. วงจรมัลติเพล็กเซอร (Multiplexer : MUX) 

1.1 หลักการของวงจรมัลติเพล็กซ 

1.2 ไอซีมัลติเพล็กเซอรเบอร 74157 

1.3 ไอซีมัลติเพล็กเซอรเบอร 74153 

1.4 ไอซีมัลติเพล็กเซอรเบอร 74151 

1.5 ไอซีมัลติเพล็กเซอรเบอร 74150 

2. วงจรดีมัลติเพล็กเซอร (Demultiplexer : DEMUX) 

2.1 ไอซีดีมัลติเพล็กเซอรเบอร 74155 

2.2 ไอซีดีมัลติเพล็กเซอรเบอร 74154 

 

สาระการเรียนรู 

 การมัลติเพล็กซ คือการแบงเวลาวาจะใหขอมูลตัวใดสงเรียงตอกันไปในสายตัวนํา สวนการดี

มัลติเพล็กซคือการกระจายขอมูลท่ีเรียงตอกันมาในสายตัวนําใหไปปรากฏท่ีเอาตพุตตัวใดของผูรับแตละตัว 
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จุดประสงคเชิงพฤติกรรมที่พึงประสงค  

 

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

1. อธิบายการทํางานของวงจรมัลติเพล็กซ

ได 

2. เขียนไดอะแกรมของการมัลติเพล็กซ

และดีมัลติเพล็กซได 

3. เขียนวงจรมัลติเพล็กซขนาด 8 บิตให

เปนขอมูลแบบอนุกรมได 

4. อธิบายการทํางานของไอซีมัลติเพล็กซ

ได 

5. อธิบายการดีมัลติเพล็กซได 

6. เขียนวงจรดีมัลติเพล็กซใหเปนขอมูล 

 ขนาด 8 บิตได 

7. อธิบายการทํางานของไอซีดีมัลติเพล็กซ

ได 

8. อธิบายการใชมัลติเพล็กซและดี

มัลติเพล็กซในระบบสื่อสารขอมูลได 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1. ตอวงจรมัลติเพล็กซไดถูกตอง 

2. ใชเครื่องมือวัดคาทางไฟฟา

ของวงจรมัลติเพล็กซไดถูกตอง 

3. ตอดีมัลติเพล็กซไดถูกตอง 

4. ใชเครื่องมือวัดคาทางไฟฟา

ของวงจรดีมัลติเพล็กซไดถูกตอง 

5. แสดงความสามารถออกแบบ 

วงจรเขารหัส ถอดรหัสและ 

วงจรแสดงผลได   

  

 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาท่ี

ของนักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอ

ตนเองและสังคม 

4. แตงกายถูกตองตาม

ระเบียบ 

5. แสดงความเคารพดวย

ทาทีท่ีสวยงาม 

6. ทํางานดวยความเต็มใจ 

7. ใชวัสดุอุปกรณและ

เครื่องมืออยางประหยัด

ตระหนักถึงความปลอดภัย 
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แบบทดสอบกอนเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 7 ช่ือหนวย วงจรมัลติเพล็กซและดีมลัติเพล็กซ 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

  วงจรสําหรับขอ 1 - 2 

 
 

1. จากวงจรรูปท่ีกําหนด วงจรนี้ทําหนาท่ีอะไร 

    ก.  16 line to 1 line multiplexer     ข.  8 line to 1 line multiplexer 

    ค.  1 line to 16 line demultiplexer     ง.  1 line to 8 line demultiplexer 

2. ขา A , B ,C ของวงจรมีไวเพ่ือสิ่งใด 

    ก.  เลือกขอมูล     ข.  เลือกความถ่ี 

    ค.  เพ่ิมความเร็ว     ง.  กําหนดจังหวะการทํางาน 

3. การสื่อสารขอมูลดิจิทัลผานวงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ จะชวยประหยัดในเรื่องใด 

    ก.  สื่อนําสัญญาณ     ข.  จํานวนขอมูล 

    ค.  การเก็บรักษา     ง.   ความปลอดภัย 

4. ตัวควบคุมในวงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซทําหนาท่ีใด 

    ก.  เลือกขอมูลเขา     ข.  เลือกขอมูลออก 

    ค.  เลือกขอมูลเขาและเลือกขอมูลออก     ง.  เลือกชองทางในการสื่อสาร 
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 วงจรสําหรับขอ 5 -6  
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OUTPUT

 
 

5. จากรูปท่ีกําหนด ไอซี 74154 ทําหนาท่ีใด  

    ก.  4 line to 16 line multiplexer     ข.  8 line to 1 line multiplexer 

    ค.  4 line to 16 line demultiplexer     ง.  8 line to 16 line demultiplexer 

6. ขอมูลปอนเขาท่ีขาใดของไอซี 74154 

    ก.  G1     ข.  G2 

    ค.  A     ง.  B 

7. ขอใดเปนหลักการทํางานของวงจรมัลติเพล็กซ 

    ก.  นําสัญญาณหลาย ๆ สญัญาณมาเขารหัส 

    ข.  นําขอมูลมาแยกเปนหมวดหมู 

    ค.  แยกสัญญาณตาง ๆ ออกจากตัวนําเดียว ดวยการสวิตชความเร็วสูง 

    ง.  เลือกสัญญาณหลาย ๆ สัญญาณสงไปดวยตัวนําเดียวดวยการสวิตชความเร็วสูง 

8. ขอใดเปนหลักการทํางานของวงจรดีมัลติเพล็กซ 

    ก.  นําสัญญาณหลาย ๆ สญัญาณมาเขารหัส 

    ข.  นําขอมูลมาแยกเปนหมวดหมู 

    ค.  แยกสัญญาณตาง ๆ ออกจากตัวนําเดียว ดวยการสวิตชความเร็วสูง 

    ง.  เลือกสัญญาณหลาย ๆ สัญญาณสงไปดวยตัวนําเดียวดวยการสวิตชความเร็วสูง 

     

 วงจรสําหรับขอ 9 - 10 

A

B

C

D

มัลติเพล็กซ

A

B
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D

ดีมัลติเพล็กซ

ABCD
B
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B

A

C

D
ควบคุม

สายนําสัญญาณ
ผูสง ผูรับ

ขอมูล
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9. จากรูปท่ีกําหนด วงจรทางดานผูสงเรียกวาอะไร 

    ก.  วงจรมัลติเพล็กซ     ข.  วงจรดีมัลติเพล็กซ 

    ค.  วงจรเขารหัส     ง.  วงจรถอดรหัส 

10. จากรูปท่ีท่ีกําหนด วงจรทางดานผูรับเรียกวาอะไร 

    ก.  วงจรมัลติเพล็กซ     ข.  วงจรดีมัลติเพล็กซ 

    ค.  วงจรเขารหัส     ง.  วงจรถอดรหัส 
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เนื้อหาสาระ  

1. วงจรมัลติเพล็กเซอร (Multiplexer : MUX) 
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1.1 หลักการของวงจรมัลติเพล็กซ 
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1.2 ไอซีมัลติเพล็กเซอรเบอร 74157 
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1.3 ไอซีมัลติเพล็กเซอรเบอร 74153 

 
 

1.4 ไอซีมัลติเพล็กเซอรเบอร 74151 
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1.5 ไอซีมัลติเพล็กเซอรเบอร 74150 
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2. วงจรดีมัลติเพล็กเซอร (Demultiplexer : DEMUX) 
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2.1 ไอซีดีมัลติเพล็กเซอรเบอร 74155 

 
 

22 ไอซีดีมัลติเพล็กเซอรเบอร 74154 
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กิจกรรมการเรียนการสอนกิจกรรมการเรียนการสอน 
ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

1.1 ครูบอกจุดประสงคของการเรยีนในบทเรียนน้ี 

1.2 ครูสอบถามความสําคญัของวงจรมัลติเพล็กซ

และดมีัลติเพล็กซในงานดจิิทัลและ

อิเล็กทรอนิกส 

 1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 7 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน 

  บทเรียนน้ี 

 1.2 นักเรียนบอกความสําคญัของวงจร  

  มัลติเพล็กซและดีมลัตเิพล็กซ ในงาน 

  ดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส 

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 7 

 1. คําถามประจําหนวย 

 2. แบบทดสอบกอน 

  เรียนหนวยท่ี 7 

2. ขั้นสอนทฤษฎ ี   

2.1 ครูอธิบายวงจรมัลติเพล็กซและดีมลัติเพล็กซ 

ใชสื่อ power point ประกอบ 

 2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับวงจรมลัติเพล็กซและดี

มัลตเิพล็กซ ในงานดิจิทัลและอิเลก็ทรอนิกส  

2.1 รับฟงคําบรรยาย 

2.2 ตอบคําถามและแสดงความคดิเห็น 

  1. power point  

   หนวยท่ี 7 

  2. คําถามหนวยท่ี 7 

3. ขั้นสรุป   

 3.1 ครูและนักเรยีนชวยกันสรุปและครซูักถาม 

 ปญหาขอสงสัย 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบันทึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยท่ี 7 

4. ขั้นสอนปฏิบัติ   

4.1 แบงกลุมนักเรียนเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 ครูใหนักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 7-1 และ 7-2 

4.3 ควบคุมการปฏิบัติงาน 

4.4 ตรวจผลงานของนักศึกษา 

4.1 แบงกลุมเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 นักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 7-1 และ 7-2 

4.3 ปฏิบัติงานตามใบงาน 

4.4 สงผลงานการปฏิบัต ิ

 1.ใบตรวจการฏิบัติงาน   

หนวยท่ี 7 

  

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 7 

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 7 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรยีน 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลัง

เรียนหนวยท่ี 7 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเตมิเก่ียวกับวงจร

มัลตเิพล็กซและดมีัลติเพล็กซและทําแบบฝกหัด

ทายหนวยเรยีนหนวยท่ี 7 สงในอาทิตยตอไป 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย 

6.1 รับมอบหมายงาน  1. ใบมอบงานหนวยท่ี 

7 

7.1 ตรวจความเรียบรอยของชุดฝกและความ        

เรียบรอยของหองเรียนหองปฏิบัตงิาน 

7.1 ชวยกันจัดเก็บชุดฝกและทําความสะอาด 

หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรียบรอย 

 1. ใบตรวจสอบความ 

 เรียบรอย 
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งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

  - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 7 

ขณะเรียน 

  - ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับวงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซท่ีใชในงาน

ดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส 

หลังเรียน 

- ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับวงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซและทําแบบฝกหัด

ทายหนวยเรียนหนวยท่ี 7 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  หนวยท่ี 7 เรื่องวงจรมัลติเพล็กซ

และดีมัลติเพล็กซ 

2. power point เรื่องวงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ 

3. แบบฝกหัดทายหนวยท่ี 7 

4. ของจริง (เครื่องมือวัด, อาร, ซี, ทรานซิสเตอร, ไอซีตามวงจรใบงานการทดลองท่ี 7 และใบงาน

การทดลองท่ี 8) 

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

- ทดสอบกอนเรียน (Pre-test)  โดยใชขอสอบบทท่ี 7 จํานวน 10 ขอ 

 ขณะเรียน 

- ถาม – ตอบปญหา,  ความสนใจ,  ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

- ทดสอบหลังเรียน (Post-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 7 จํานวน 10 ขอ 

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 7 จํานวน 10 ขอ (แบบตัวเลือก) 

 2.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 3.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

1. สุชิน ชินสีห. (2563). วงจรดิจิทัล. นนทบุรี : โรงพิมพ  บริษัท ศูนยหนังสือเมืองไทย จํากัด. 

2. เอกสารประกอบการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 
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บันทึกหลังการสอน 

วิชา  ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  รหัสวิชา 30120-2001 หนวยท่ี............สอนครั้งท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                        จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

 อ่ืน ๆ ระบุ...................................................... 

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

จํานวนนักเรียนท่ีสอน............................คน 

นักเรียนท่ีขาดเรียน................................คน 

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

 

                         

  ลงช่ือ

...................................................... 

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี........เดือน.........................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 7 ช่ือหนวย วงจรมัลติเพล็กซและดีมลัติเพล็กซ 

จงอธิบาย/แสดงวิธีการคํานวณ 

         1. จากรูปดานลาง จงอธิบายการทํางานของระบบมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ 

              

A

B

C

D

มัลติเพล็กซ

A

B

C

D

ดีมัลติเพล็กซ

ABCD
B

A

C

D

B

A

C

D
ควบคุม

สายนําสัญญาณ
ผูสง ผูรับ

ขอมูล

 
  

 

 2. จากวงจรดานลาง จงอธิบายการทํางานของวงจรมัลติเพล็กซในรูปท่ี 2 

Y
D1

D0

D3

D2

S0   S1       

 
 3. จากวงจรดานลาง จงอธิบายการทํางานของวงจรดีมัลติเพล็กซ 

B A

3D

2D

1D

0DY
ขอมูลอินพุต

ขอมูลเอาตพุต

ตัวเลือกขอมูล  
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แบบทดสอบหลังเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 7 ช่ือหนวย วงจรมัลติเพล็กซและดีมลัติเพล็กซ 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1.  ขอใดเปนหลักการทํางานของวงจรมัลติเพล็กซ 

    ก.  นําสัญญาณหลาย ๆ สญัญาณมาเขารหัส 

    ข.  นําขอมูลมาแยกเปนหมวดหมู 

    ค.  แยกสัญญาณตาง ๆ ออกจากตัวนําเดียว ดวยการสวิตชความเร็วสูง 

    ง.  เลือกสัญญาณหลาย ๆ สัญญาณสงไปดวยตัวนําเดียวดวยการสวิตชความเร็วสูง 

2.  ขอใดเปนหลักการทํางานของวงจรดีมัลติเพล็กซ 

    ก.  นําสัญญาณหลาย ๆ สญัญาณมาเขารหัส 

    ข.  นําขอมูลมาแยกเปนหมวดหมู 

    ค.  แยกสัญญาณตาง ๆ ออกจากตัวนําเดียว ดวยการสวิตชความเร็วสูง 

    ง.  เลือกสัญญาณหลาย ๆ สัญญาณสงไปดวยตัวนําเดียวดวยการสวิตชความเร็วสูง 

     

 วงจรสําหรับขอ 3 - 4 

A

B

C

D

มัลติเพล็กซ

A

B

C

D

ดีมัลติเพล็กซ

ABCD
B

A

C

D

B

A

C

D
ควบคุม

สายนําสัญญาณ
ผูสง ผูรับ

ขอมูล

 
 

3.  จากรูปท่ี 1 วงจรทางดานผูสงเรียกวาอะไร 

    ก.  วงจรมัลติเพล็กซ     ข.  วงจรดีมัลติเพล็กซ 

    ค.  วงจรเขารหัส     ง.  วงจรถอดรหัส 

4.  จากรูปท่ี 1 วงจรทางดานผูรับเรียกวาอะไร 

    ก.  วงจรมัลติเพล็กซ     ข.  วงจรดีมัลติเพล็กซ 

    ค.  วงจรเขารหัส     ง.  วงจรถอดรหัส 
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 วงจรสําหรับขอ 5 - 6 

 
 

5.  จากวงจรรูปท่ีกําหนด วงจรนี้ทําหนาท่ีอะไร 

    ก.  16 line to 1 line multiplexer     ข.  8 line to 1 line multiplexer 

    ค.  1 line to 16 line demultiplexer     ง.  1 line to 8 line demultiplexer 

6.  ขา A , B ,C ของวงจรมีไวเพ่ือสิ่งใด 

    ก.  เลือกขอมูล     ข.  เลือกความถ่ี 

    ค.  เพ่ิมความเร็ว     ง.  กําหนดจังหวะการทํางาน 

7.  การสื่อสารขอมูลดิจิทัลผานวงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ จะชวยประหยัดในเรื่องใด 

    ก.  สื่อนําสัญญาณ     ข.  จํานวนขอมูล 

    ค.  การเก็บรักษา     ง.   ความปลอดภัย 

8.  ตัวควบคุมในวงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซทําหนาท่ีใด 

    ก.  เลือกขอมูลเขา     ข.  เลือกขอมูลออก 

    ค.  เลือกขอมูลเขาและเลือกขอมูลออก     ง.  เลือกชองทางในการสื่อสาร 
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S
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วงจรสําหรับขอ 9 -10  

 

D0
D1
D2
D3
D4
D5
D6
D7
D8
D9
D10
D11
D12
D13
D14
D15

D

S0

S1

S
2S

3

0
1
2
3
4
5
6
7
8
9

10
11
12
13
14
15

Data
Select
Lines

Data  In

DEMULTIPLEX

C
B
A

1G
2G

OUTPUT

 
 

9.  จากรูปท่ี 3 ไอซี 74154 ทําหนาท่ีใด  

    ก.  4 line to 16 line multiplexer     ข.  8 line to 1 line multiplexer 

    ค.  4 line to 16 line demultiplexer     ง.  8 line to 16 line demultiplexer 

10. ขอมูลปอนเขาท่ีขาใดของไอซี 74154 

    ก.  G1     ข.  G2 

    ค.  A     ง.  B 
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เฉลยแบบทดสอบหนวยท่ี 7  

เรื่อง วงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ 

 

แบบทดสอบกอนเรียน  แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี คําตอบ  ขอท่ี คําตอบ 

1 ข  1 ง 

2 ก  2 ค 

3 ก  3 ก 

4 ค  4 ข 

5 ง  5 ข 

6 ก  6 ก 

7 ง  7 ก 

8 ค  8 ค 

9 ก  9 ง 

10 ข  10 ก 
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ใบทดลองที่ 7-1 การทดลองวงจรมัลติเพล็กซ (Multiplex) 

 

วัตถุประสงค 

 - เพ่ือศึกษาการสงขอมูลโดยใชวิธีการมัลติเพล็กซ 

 

ทฤษฎียอ 

 ในกรณีท่ีตองการจะสงขอมูลทางดิจิทัลหลาย ๆ ขอมูลไปในสายสงเดียวกันนั้นก็สามารถทําไดโดย

วิธีการของมัลติเพล็กซ ซ่ึงขอมูลแตละชุดอาจจะมีหลายบิทก็ได หลักการโดยท่ัวไปแลวก็คือการสงตัวเลขทีละ

บิทในเวลาท่ีตางกันนั่นเอง การเลือกเอาขอมูลชุดใด ๆ ออกทางเอาตพุตจะข้ึนอยูกับสัญญาณลอจิกของตัวเลือก

ขอมูล (Data Selector) หรือแอดเดรส (Address) 

 

อุปกรณท่ีใชในการทดลอง 

 - แผงทดลองวงจรดิจิทัล 

 - ไอซีเบอร 7404 , 7408 , 7432 , 7493 , 74151 

 

1. การทดลองวงจรมัลติเพล็กซจากสัญญาณ 2 เสน เปนสัญญาณ 1 เสน 

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 9.1 โดยใชไอซีเบอร 7408 และ 7432 

 - ปอนขอมูล D1 และ D2 รวมท้ังตัวเลือกขอมูล (s) ดวยลอจิกสวิตชตามตารางท่ี 1 

 - ตรวจสภาวะของเอาตพุต Y ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลการทดลองท่ีไดลงในตารางท่ี 

1  

 

 
 

รูปท่ี 1 วงจรมัลติเล็กซจากสัญญาณ 2 เสนเปนสัญญาณ 1 เสน 
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ขอมูล ตัวเลือก เอาตพุต 

D1 D2 S Y 

0 0 0  

0 0 1  

0 1 0  

0 1 1  

1 0 0  

1 0 1  

1 1 0  

1 1 1  

 

ตารางท่ี 1 

 

2. การทดลองวงจรมัลติเพล็กซจากสัญญาณ 8 เสน เปนสัญญาณ 1 เสน 

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 9.2 โดยใชไอซีเบอร 7493 และ 74151 

 - ปอนขอมูล D0 ถึง D7 ดวยลอจิกสวิตช ตามตารางท่ี 9.2 

 - กําหนดแอดเดรส CBA ตามตารางท่ี 9.2 

 - ตรวจสภาวะเอาตพุต Y ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี ทุกแอดเดรสของ CBA และบันทึกผล

การทดลองลงในตารางท่ี 2 

 

 
 

รูปท่ี 2 วงจรมัลติเพลกซ 
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ขอมูล 
แอดเดรส เอาตพุต 

C B A Y 

D0=0 0 0 0  

D1=1 0 0 1  

D2=1 0 1 0  

D3=0 0 1 1  

D4=1 1 0 0  

D5=1 1 0 1  

D6=0 1 1 0  

D7=0 1 1 1  

 

ตารางท่ี 2 

 

คําถามทายการทดลอง 

1. จากวงจรรูปท่ี 1 เม่ือตัวเลือก (s) เปนลอจิก 0 จะไดเอาตพุตเปนชุดขอมูลใด และถาตัวเลือก (s) เปนลอจิก 

1 เอาตพุตจะเปนขอมูลของชุดใด 

2. จงเขียนไดอะแกรมเวลา (Timing Diagram) ของเอาตพุต Y เทียบกับแอดเดรส 
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ใบทดลองที่ 7-2 การทดลองวงจรดีมัลติเพล็กซ (Demultiplex) 

 

วัตถุประสงค 

- เพ่ือศึกษาหลักการของวงจรดีมัลติเพล็กซ 

 

ทฤษฎียอ 

     ขอมูลท่ีไดจากวงจรมัลติเพล็กซจะถูกถอดออกมาดวยวงจรดีมัลติเพล็กซ ซ่ึงถาตัวเลือกนั้นเปน

ตัวเลือกดวยรหัสท่ีเหมือนกัน ขอมูลรับออกมาจากการคีมัลติเพล็กซก็จะเปนขอมูลท่ีถูกตอง วงจรดีมัลติเพล็กซ

นี้ก็เหมือนกับสวิทซท่ีมีทางออกหลาย ๆ ทาง 

 

อุปกรณที่ใชในการทดลอง 

  - แผงทดลองวงจรดิจิทัล 

  - ไอซีเบอร 7402 7404 7408 74138 74151 

 

1. การทดลองวงจรดีมัลติเพล็กซจากสัญญาณ 1 เสน เปนสัญญาณ 2 เสน 

  - ตอวงจรตามรูปท่ี 10.1 โดยใชไอซีเบอร 7404 และ 7408 

  - ปอนขอมูล (Din) และตัวเลือก (S) ดวยลอจิกสวิทซตามตาราง 10.1 

  - ตรวจสภาวะของเอาทพุท D1 และ D2 ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีและบันทึกผลการทดลอง

ลงในตารางท่ี 1 

   

 

 

  

 

 

 

รูปที่ 1 การดีมัลติเพล็กซจากสัญญาณ 1 เสน เปนสัญญาณ 2 เสน 
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ขอมูล ตัวเลือก ขอมูลที่ได 

Din S D1 D2 

0 0   

0 1   

1 0   

1 1   

 

ตารางที่ 1 

 

2. การทดลองวงจรดีมัลติเพล็กซจากสัญญาณ 1 เสน เปนสัญญาณ 8 เสน 

          - ตอวงจรตามรูปท่ี 10.2 โดยใขไอซีเบอร 7402 74138 74151 

          - ปอนขอมูล D0 ถึง D7 ดวยลอจิกสวิทซ ตามตารางท่ี 2 

          - กําหนดแอดเดรส CBA ตามตารางท่ี 2 

          - ตรวจสภาวะของเอาทพุท w (จากไอซีเบอร 74151) ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีทุก ๆ 

แอดเดรสของ CBA  

          - ตรวจสภาวะของเอาทพุท D0 ถึง D7 (จากไอซีเบอร 7402) ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีทุก ๆ 

แอดเดรส CBA และบันทึกผลการทดลองในตารางท่ี 2 
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รูปที่ 2 วงจรมัลติเพล็กซ และดีมัลติเพล็กซ 

ขอมูล 
แอดเดรส เอาตพุต 74151 เอาตพุตของ 7402 

C B A W D0 D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7 

D0=1 0 0 0          

D1=1 0 0 1          

D2=0 0 1 0          

D3=1 0 1 1          

D4=0 1 0 0          

D5=0 1 0 1          

D6=1 1 1 0          

D7=0 1 1 1          
 

ตารางที่ 2 
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คําถามทายการทดลอง 

1. เม่ือปอนขอมูล (Din) เขาไปในวงจรรูปท่ี 1 ถาตัวเลือก (S) เปนลอจิก 0 จะไดเอาทพุทเปนขอมูลของชุด

ใด และถาเลือก (S) เปนลอจิก 1 จะไดเอาทพุทเปนขอมูลของชุดใด 

1. จากผลการทดลองท่ีไดในตารางท่ี 2 จงอธิบายวาเอาทพุท D0 ถึง D7 มีความสัมพันธกับอินพุทอยางไร

บาง 
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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงานหนวยที่ 7 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

  ช่ือหนวย วงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ 

  เรื่อง วงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ 

 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 

หมายเหตุ คะแนน

เต็ม 

คะแนน

ท่ีได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1   การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2   การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3  ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 1   

1.4  เก็บรักษาเครื่องมือ และชุดทดลอง 1   

2.  ผลงาน    

ใบงานท่ี 6 เรื่องวงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ    

2.1 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 1 ไอซี 74153 4   

2.2 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 2 ไอซี 74151 4   

2.3 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 3 ไอซี 74155 4   

3.  กิจนิสัยในการปฏิบัติงาน    

3.1 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   

รวม 20   

 

 

ลงชื่อ                                  ผูประเมิน 

                      (นางสาวกาญจนา  อุพงศ) 
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แผนการจัดการเรียนรูท่ี  8 หนวยท่ี  8 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  11 

ชื่อหนวย ฟลิปฟลอบและวงจรนับ ชั่วโมงรวม  5 ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง ฟลิปฟลอบและวงจรนับ 
จํานวนชั่วโมง  5  ชั่วโมง 

 

หัวขอเรื่องและงาน 

1. ชนิดของฟลิปฟลอบ 

1.1 อารเอสแลตช 

1.2 ฟลิปฟลอปแบบอารเอส 

1.3 ดีฟลิปฟลอบ 

 1.4 เจเคฟลิปฟลอบ 

 1.5 ทีฟลปิฟลอบ 

2. วงจรนับ (Countor) 

 2.1 วงจรนับแบบอะซิงโครนัส (Asynchronous counter) 

 2.2 วงจรนับแบบซิงโครนสั (Synchronous counter) 

3. ไอซีวงจรนับ 

 3.1 ไอซีวงจรนับเบอร 7493 

 3.2 ไอซีวงจรนับเบอร 7490 

 3.3 ไอซีวงจรนับเบอร 74193 

 

สาระการเรียนรู 

 ฟลิบฟลอป (Flip Flop) เปนวงจรอิเล็กทรอนิกสท่ีทําหนาท่ี ในลักษณะไบสเตเบิลมัลติไวเบรเตอรให

เอาตพุต 2 สถานะคือ Q และ Q  สถานะทางลอจิกจะตรงกันขามกัน ฟลิปฟลอบเปนหนวยความจําท่ีมีขนาด

เล็กท่ีสุด สามารถจดจําขอมูลไดเพียง 1 บิต การจําแนกประเภทของ ฟลิปฟลอบสามารถจําแนกไดหลายชนิด 

เชน RS F/F, JK F/F, D F/F, T F/F สามารถใชงานในวงจรนับ (Counter) วงจรหนวยความจํา วงจรเลื่อน

ขอมูลในระบบดิจิทัล เปนตน 
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จุดประสงคเชิงพฤติกรรมท่ีพึงประสงค  

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

1. อธิบายการทํางานของฟลิปฟลอบได 

2. แปลงฟลิปฟลอบจากชนดิอ่ืนเปนเปน 

D Flip Flop ได 

3. อธิบายการทํางานของวงจรนับได 

4. อธิบายการทํางานของวงจรนับแบบ 

 อะซิงโครนัสได 

5. ออกแบบวงจรนับถึงคาท่ีกําหนดได 

6. ออกแบบวงจรนับแบบซิงโครนัสได 

7. ใชงานไอซีท่ีใชในวงจรนับได 

8. ออกแบบวงจรนับโดยใชไอซีวงจรนับ

ได 

9. แกไขวงจรนับใหสามารถทํางานตามท่ี

กําหนดได 

 

  

2. ตอวงจรฟลิปฟลอบถูกตอง 

2. ใชเครื่องมือวัดคาทางไฟฟา

ของวงจรฟลิปฟลอบได

ถูกตอง 

3. ตอวงจรนับไดถูกตอง 

4. ใชเครื่องมือวัดคาทางไฟฟา

ของวงจรนับไดถูกตอง 

5. แสดงความสามารถ

ออกแบบ 

วงจรฟลิปฟลอบและวงจรนับ

ได 

     

  

 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาท่ี

ของนักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอ

ตนเองและสังคม 

4. แตงกายถูกตองตาม

ระเบียบ 

5. แสดงความเคารพดวยทาที 

ท่ีสวยงาม 

6. ทํางานดวยความเต็มใจ 

7. ใชวัสดุอุปกรณและ

เครื่องมืออยางประหยัด

ตระหนักถึงความปลอดภัย 
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แบบทดสอบกอนเรียน วิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 8 ช่ือหนวย ฟลิปฟลอบและวงจรนับ 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1. จากวงจรดานลาง ขอใดกลาวผิด   

J

K

Q

Q

CLK

A

1

1

J

K

Q

Q

B

J

K

Q

Q

C

1

11

1

CLK CLK
QB QAQC

สัญญาณอินพุต
สัญญาณเอาตพุต

เปนรหัสไบนารี

 
    

 ก.  เปนวงจรนับแบบอะซิงโครนัส      

 ข.  เปนวงจรนับขนาด 3 บิต     

 ค.  เปนวงจรนับ 8                                   

 ง.  เอาตพุตจะเปลี่ยนแปลงเม่ือขอบขาข้ึนของสัญญาณพัลส 

2. จากวงจรดานลาง ขอใดกลาวผิด    

J

K

Q

Q

CLK

A

1

1

J

K

Q

Q

B

K

Q

Q

C

CLK CLK
QB QAQC

สัญญาณเอาตพุต

J

อินพุต

 
     

    ก.  เปนวงจรนับแบบซิงโครนัส 

    ข.  เปนวงจรนับขนาด 3 บิต 

    ค.  เปนวงจรนับ 8 

    ง.  เอาตพุตจะเปลี่ยนแปลงเม่ือขอบขาลงของสัญญาณพัลส 
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  วงจรสําหรับขอ 3 – 4 

D C B A

R0(1)

R0(2)

Input A

Input B

อินพุต

QA

QB

QC

QD

7493

 
 

3.  จากวงจรในรูปท่ีกําหนด เปนวงจรนับชนิดใด 

    ก.  วงจรนับ  10     ข.  วงจรนับ  12  

    ค.  วงจรนับ  14     ง.   วงจรนับ 16 

4.  จากวงจรในรูปท่ี 4 ถาตองการใหเปนวงจรนับ 9 (0 – 8) สามารถทําไดโดยวิธีใด 

    ก.  ยายจุดตอ RO(1) จาก QC ไป QD  และ ยายจุดตอ RO(2) จาก QB ไป QC   

    ข.  ยายจุดตอ RO(1) จาก QC ไป QD  และ ยายจุดตอ RO(2) จาก QB ไป QA   

    ค.  ยายจุดตอ RO(1) จาก QB ไป QA     

    ง.  ยายจุดตอ RO(1) จาก QD ไป QA  

5.  ไอซีเบอรใดเปนไอซีนับสิบ 

    ก.  7493     ข.  7490 

    ค.  7486     ง.  74193 
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6. จากวงจรดานลาง เม่ือวงจรนับถึงคาสูงสุดแลว ขอไดกลาวผิด 

a b c d e f g

330x7

D C B A

QAQBQD QC
CPU

74193

7447 หรือ 7448

clockCPD

นับขึ้น

นับลง

+5V

4.7K x2Vcc

GND

330

LED1     LED2

330

+5V

                  MR

Bo

Co

 
 

    ก.  LED1 สวาง LED2 ดับ 

    ข.  LED1 ดับ LED2 สวาง 

    ค.  LED1 สวาง LED2 สวาง 

    ง.  LED1 ดับ LED2 ดับ 

7.  ขอใดไมใชคุณสมบัติของฟลิปฟลอบ 

    ก.  สามารถจําขอมูลได 1 บิต 

    ข.  ทํางานคลายกับไบสเตเบิลมัลติไวเบรเตอร 

    ค.  สภาวะเอาตพุตจะตรงกันขามเม่ือมีสัญญาณนาฬิกา 

    ง.  เอาตพุตประกอบดวย Q และ Q  

 

  วงจรสําหรับขอ 2 – 3 

 

INPUT 1
Q

Q

CLK

INPUT 2
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8.  จากรูปท่ีกําหนด เปนโครงสรางของฟลิปฟลอบชนิดใด 

    ก.  RS F/F     ข.  RS F/F  width Clock 

    ค.  JK F/F     ง.   JK F/F  width Clock 

9.  จากวงจรรูปท่ีกําหนด ถาหากตองการให Q = 1 และ Q = 0   

    ก.  INPUT 1 =  0  ,  INPUT 2 =  1  ,  Clock  =  0 

    ข.  INPUT 1 =  1  ,  INPUT 2 =  0  ,  Clock  =  1 

    ค.  INPUT 1 =  0  ,  INPUT 2 =  1  ,  Clock  =   

    ง.   INPUT 1 =  1  ,  INPUT 2 =  0  ,  Clock  =   

10.  วงจรนับในระบบดิจิทัลนิยมใชอุปกรณชนิดใดในการทํางาน 

    ก.  ออรเกต     ข.  แอนดเกต 

    ค.  ฟลิปฟลอบ     ง.  หนวยความจํา 

 

เนื้อหาสาระ  

1. ชนิดของฟลิปฟลอบ 

1.1 อารเอสแลตช 

  

อินพุต เอาตพุต 
สรุปสภาวะเอาตพุต 

R S Q Q  

0 0 Qn  nQ      คงเดิม 

0 1 1 0 เซต    (Q = 1 ) 

1 0 0 1 รีเซต  (Q = 0 ) 

1 1 0 0 ไมใหใชงาน 

 

1.2 ฟลิปฟลอบแบบอารเอส 

 

               

R

S

Q

Q

R

S

Q

Q

CLK
CLK
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1.3 ดีฟลิปฟลอบ 

 

        

D

CLK

Q

Q

R

S

Q

Q

CLK

D

Q

Q

 

0

D + CLK

1

S  CLK. D  CLK.

D + CLK

  S        Qt+1

  0        0       0               

Qt

  0        1       1               

  1        0       0                 
  1        1       1               

  0       0   Reset                 
  1       1   Set                 

D Qt+1

14. เจเคฟลิปฟลอบ 

 

      

J

K

PR

CLR

Q

CLK

Q

อินพุต เอาตพุต

 
 

0

J + CLK

1

K  CLK. J  CLK.

K + CLK

  JQt+1

  0        0       0               

Qt

  0        1       1               

  1        0                 1                 
  1        1                 0               

Reset

  1           Toggle                 

Qt

Qt

  K Qt+1  K  J

  0      0                    

  0      1      0                    

  1      0      1                     

Hold                 

Set

  1

X

X
X

X
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1.5 ทีฟลปิฟลอบ 

 

            

Q

Q

D

T CLK

T CLK

J

K

Q

 "1"

J

K

Q

T CLK

Q Q

 
 

2. วงจรนับ (Countor) 

2.1 วงจรนับแบบอะซิงโครนัส (Asynchronous counter)    

J

K

Q

Q

CLK

A

1

1

J

K

Q

Q

B

J

K

Q

Q

C

1

11

1

CLK CLK
QB QAQC

สัญญาณอินพุต
สัญญาณเอาตพุต

เปนรหัสไบนารี

 
 

2.2 วงจรนับแบบซิงโครนสั (Synchronous counter) 

 

   

J

K

Q

Q

CLK

A

1

1

J

K

Q

Q

B

K

Q

Q

C

CLK CLK
QB QAQC

สัญญาณเอาตพุต

J

อินพุต
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3. ไอซีวงจรนบั    

3.1 ไอซีวงจรนับเบอร 7493    

     

CQ

BQ

AQ

DQ

Q

K

ck

Q

J

Q

K

ck

Q

J

Q

K

ck

Q

J

Q

K

ck

Q

J

Input  A

Input B

R 0(1)
R 0(2)

14 9 8111213 10

1 4 62 3 5 7

R 0(1) R 0(2)

A

B

CQBQDQAQ

Input  A

Input B NC NC NC

NC

R 0(1) R 0(2) VCC

AQ DQ GND BQ CQ

01
X0
0X

1 0 0 0

AQR0(2) DQ CQ BQR0(1)

อินพุต                    เอาตพุต

นับ
นับ

 
3.2 ไอซีวงจรนับเบอร 7490 

      

    

    

CQ

BQ

AQ

DQ

Q

K

ck

Q

J

Q

K

ck

Q

J

Q

K

ck

Q

J

Q

K

ck

Q

Input  A

Input B

R 0(1)
R 0(2)

14 9 8111213 10

1 4 62 3 5 7

R 0(1) R 0(2)

A

B

CQBQDQAQ

Input  A

Input B NC

NC

R0(1) R0(2) VCC

AQ DQ GND BQ CQ

AQR DQ CQ BQR

ตพุนิอ                            เอ๊าต์พุต

R 9(1) 9(2)R

R 9(1) 9(2)R

R 9(1)
R 9(2)

J

R9(1) R9(1)0(2)0(2)

  H      H      L      X         L      L      L      L
  H      H      X      L         L      L      L      L

  X      X      H      H        H      L      L      H

  L      X      X      L                 Count

  X      L      L      X                 Count

  L      X      L      X                 Count

  X      L      X      L                 Count
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3.3 ไอซีวงจรนับเบอร 74193 

 

               

15 10 9121314 11

2 5 73 4 6 8

VCC    P0     MR  TCU  TCD    PL     P2       P3

74193

1

16

 P1    Q1     Q0    CPD  CPU  Q2     Q3   

GND
 

 

CPU : Count Up Clock Pulse Input   

CPD : Count Down Clock Pulse Input 

  MR  : Asynchronous Master Reset (Clear) Input 

  LP   : Asynchronous Parallel Load (Active LOW) Input 

  UTC   : Terminal Count Up (Carry) Output  

  DTC   : Terminal Count Down (Borrow) Output 

  QN  :  Flip-Flop Outputs 
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กิจกรรมการเรียนการสอนกิจกรรมการเรียนการสอน  

ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

 1.1 ครูบอกจุดประสงคของการเรียนในบทเรียนน้ี 

 1.2 ครูสอบถามความสําคัญของวงจรฟลิปฟลอบ

และวงจรนับในงานดิจิทัลและอิเลก็ทรอนิกส 

 1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 8 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน

บทเรียนน้ี 

 1.2 นักเรียนบอกความสําคญัของวงจร  

 ฟลิปฟลอบและวงจรนับในงานดจิิทัลและ

อิเล็กทรอนิกส 

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 8 

 1. คําถามประจําหนวย 

 2. แบบทดสอบกอน 

  เรียนหนวยท่ี 8 

2. ขั้นสอนทฤษฎ ี   

2.1 ครูอธิบายวงจรฟลิปฟลอบและวงจรนับใชสื่อ 

power point ประกอบ 

2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับวงจรฟลิปฟลอบและวงจร

นับ ในงานดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส  

2.1 รับฟงคําบรรยาย 

2.2 ตอบคําถามและแสดงความคดิเห็น 

  1. power point  

  หนวยท่ี 8 

  2. คําถามหนวยท่ี 8 

3. ขั้นสรุป   

3.1 ครูและนักเรียนชวยกันสรุปและครซูักถาม 

ปญหาขอสงสยั 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยท่ี 8 

4. ขั้นสอนปฏิบัติ   

4.1 แบงกลุมนักเรียนเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 ครูใหนักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 8-1 และ 8-2 

4.3 ควบคุมการปฏิบัติงาน 

4.4 ตรวจผลงานของนักศึกษา 

4.1 แบงกลุมเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 นักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 8-1 และ 8-2 

4.3 ปฏิบัติงานตามใบงาน 

4.4 สงผลงานการปฏิบัต ิ

 1.ใบตรวจการปฏิบัติงาน 

  หนวยท่ี 8 

  

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 8 

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 8 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรยีน 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลังเรยีน 

  หนวยท่ี 8 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเตมิเก่ียวกับฟลิปฟลอบ

และวงจรนับและทํา แบบฝกหัดทายหนวยเรยีน

หนวยท่ี 8 สงในอาทิตยตอไป 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย 

6.1 รับมอบหมายงาน  1. ใบมอบงานหนวยท่ี 8 

7.1 ตรวจความเรียบรอยของชุดฝกและความ

เรียบรอยของหองเรียนหองปฏิบัตงิาน 

 

7.1 ชวยกันจัดเก็บชุดฝกและทําความสะอาด 

หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรียบรอย 

 1.ใบตรวจสอบความ 

 เรียบรอย 
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งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

  - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 8 

ขณะเรียน 

  - ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับฟลิปฟลอบและวงจรนับท่ีใชในงานดิจิทัลและ

อิเล็กทรอนิกส 

หลังเรียน 

- ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับฟลิปฟลอบและวงจรนับและทําแบบฝกหัดทายหนวย

เรียนหนวยท่ี 8 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  หนวยท่ี 8 เรื่อง      ฟลิปฟลอบ

และวงจรนับ 

2. power point เรื่องฟลิปฟลอบและวงจรนับ 

3. แบบฝกหัดทายหนวยท่ี 8 

4. ของจริง (เครื่องมือวัด, อาร, ซี, ทรานซิสเตอร, ไอซีตามวงจรใบงานการทดลองท่ี 8-1 และ 8-2) 

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

- ทดสอบกอนเรียน (Pre-test)  โดยใชขอสอบบทท่ี 8 จํานวน 10 ขอ 

 ขณะเรียน 

- ถาม – ตอบปญหา,  ความสนใจ,  ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

- ทดสอบหลังเรียน (Post-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 8 จํานวน 10 ขอ 

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 8 จํานวน 10 ขอ (แบบตัวเลือก) 

 2.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 3.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

     1. สุชิน ชินสีห. (2563). วงจรดิจิทัล. นนทบุรี : โรงพิมพ  บริษัท ศูนยหนังสือเมืองไทย จํากัด. 

     2. เอกสารประกอบการสอนวชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 
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บันทึกหลังการสอน 

วิชา   ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  รหัสวิชา  30120-2001 หนวยท่ี............สอนครั้งท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                        จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

 อ่ืน ๆ ระบุ...................................................... 

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

จํานวนนักเรียนท่ีสอน............................คน 

นักเรียนท่ีขาดเรียน................................คน 

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

 

                         

  ลงช่ือ

...................................................... 

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี..........เดือน.......................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 8 ช่ือหนวย ฟลิปฟลอบและวงจรนับ 

จงอธิบาย/แสดงวิธีการคํานวณ 

         1. จงอธิบายการทํางานของฟลิปฟลอบตอไปนี้ 

      1.1  RS Flip Flop  

     1.2  JK Flip Flop 

     1.3  D Flip Flop 

     1.4  T Flip Flop 

 2. จงออกแบบวงจรนับ 6 (0-5) แบบอะซิงโครนัส โดยใช JK  F/F 

 3. จงออกแบบวงจรนับ 6 (0-7) แบบซิงโครนัส JK  F/F 

 4. จงออกแบบวงจรนับ 13(0-12) แบบซิงโครนัส JK  F/F 

 5. จากวงจรดานลาง เปนวงจรนับใด 

 

a b c d e f g

330x7

D C B A

QAQBQD QC
Input B

R0(1)R0(2)

7493
Input A

7447 หรือ 7448

clock

 
  

5. จงออกแบบวงจรนับ 100(0-99) แบบโดยใชไอซีสําเร็จรูเบอร 7493 

 6. จงออกแบบวงจรนับ 00 ถึง 49 โดยชไอซีเบอร 7490 

 7. จงออกแบบวงจรนับ 00 ถึง 49 โดยชไอซีเบอร 7490 

 8. จงออกแบวงจรนับ 00 ถึง 99 โดยสามารถควบคุมใหนับข้ึนและนับลงได โดยใชไอซีวงจรนับเบอร 

74193 
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 9. จากวงจรดานลาง จงแกไขวงจรใหเปนวงจรนับ 57 (นับ 00 – 56)  

                 

a b c d e f g

330x7

D C B A

QAQBQD QC
Input B

R0(1) R

7490
Input A

clock

7447 หรือ 7448

0(2) R9(1) R 9(2)

a b c d e f g

330x7

D C B A

QAQBQD QC
Input B

R0(1) R

7490
Input A

7447 หรือ 7448

0(2) R9(1) R 9(2)
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แบบทดสอบหลังเรียน วิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 8 ช่ือหนวย ฟลิปฟลอบและวงจรนับ 

 
  

  คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 
 

1.  ขอใดไมใชคุณสมบัติของฟลิปฟลอบ 

    ก.  สามารถจําขอมูลได 1 บิต 

    ข.  ทํางานคลายกับไบสเตเบิลมัลติไวเบรเตอร 

    ค.  สภาวะเอาตพุตจะตรงกันขามเม่ือมีสัญญาณนาฬิกา 

    ง.  เอาตพุตประกอบดวย Q และ Q  

 

  วงจรสําหรับขอ 2 – 3 

 

INPUT 1
Q

Q

CLK

INPUT 2
 

 

2.  จากรูปท่ีกําหนด เปนโครงสรางของฟลิปฟลอบชนิดใด 

    ก.  RS F/F     ข.  RS F/F  width Clock 

    ค.  JK F/F     ง.   JK F/F  width Clock 

3.  จากวงจรรูปท่ีกําหนด ถาหากตองการให Q = 1 และ Q = 0   

    ก.  INPUT 1 =  0  ,  INPUT 2 =  1  ,  Clock  =  0 

    ข.  INPUT 1 =  1  ,  INPUT 2 =  0  ,  Clock  =  1 

    ค.  INPUT 1 =  0  ,  INPUT 2 =  1  ,  Clock  =   

    ง.   INPUT 1 =  1  ,  INPUT 2 =  0  ,  Clock  =   

4.  วงจรนับในระบบดิจิทัลนิยมใชอุปกรณชนิดใดในการทํางาน 

    ก.  ออรเกต     ข.  แอนดเกต 

    ค.  ฟลิปฟลอบ     ง.  หนวยความจํา 
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5. จากวงจรดานลาง ขอใดกลาวผิด   

   

J

K

Q

Q

CLK

A

1

1

J

K

Q

Q

B

J

K

Q

Q

C

1

11

1

CLK CLK
QB QAQC

สัญญาณอินพุต
สัญญาณเอาตพุต

เปนรหัสไบนารี

 
    

 ก.  เปนวงจรนับแบบอะซิงโครนัส      

 ข.  เปนวงจรนับขนาด 3 บิต     

 ค.  เปนวงจรนับ 8                                   

 ง.  เอาตพุตจะเปลี่ยนแปลงเม่ือขอบขาข้ึนของสัญญาณพัลส 

6. จากวงจรดานลาง ขอใดกลาวผิด    

  

J

K

Q

Q

CLK

A

1

1

J

K

Q

Q

B

K

Q

Q

C

CLK CLK
QB QAQC

สัญญาณเอาตพุต

J

อินพุต

 
     

ก.  เปนวงจรนับแบบซิงโครนัส 

    ข.  เปนวงจรนับขนาด 3 บิต 

    ค.  เปนวงจรนับ 8 

    ง.  เอาตพุตจะเปลี่ยนแปลงเม่ือขอบขาลงของสัญญาณพัลส 
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  วงจรสําหรับขอ 7 – 8 

D C B A

R0(1)

R0(2)

Input A

Input B

อินพุต

QA

QB

QC

QD

7493

 
 

7.  จากวงจรในรูปท่ีกําหนด เปนวงจรนับชนิดใด 

    ก.  วงจรนับ  10     ข.  วงจรนับ  12  

    ค.  วงจรนับ  14     ง.   วงจรนับ 16 

8.  จากวงจรในรูปท่ี 4 ถาตองการใหเปนวงจรนับ 9 (0 – 8) สามารถทําไดโดยวิธีใด 

    ก.  ยายจุดตอ RO(1) จาก QC ไป QD  และ ยายจุดตอ RO(2) จาก QB ไป QC   

    ข.  ยายจุดตอ RO(1) จาก QC ไป QD  และ ยายจุดตอ RO(2) จาก QB ไป QA   

    ค.  ยายจุดตอ RO(1) จาก QB ไป QA     

    ง.  ยายจุดตอ RO(1) จาก QD ไป QA  

9.  ไอซีเบอรใดเปนไอซีนับสิบ 

    ก.  7493     ข.  7490 

    ค.  7486     ง.  74193 
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10. จากวงจรดานลาง เม่ือวงจรนับถึงคาสูงสุดแลว ขอไดกลาวผิด 

a b c d e f g

330x7

D C B A

QAQBQD QC
CPU

74193

7447 หรือ 7448

clockCPD

นับขึ้น

นับลง

+5V

4.7K x2Vcc

GND

330

LED1     LED2

330

+5V

                  MR

Bo

Co

 
 

    ก.  LED1 สวาง LED2 ดับ 

    ข.  LED1 ดับ LED2 สวาง 

    ค.  LED1 สวาง LED2 สวาง 

    ง.  LED1 ดับ LED2 ดับ 

เฉลยแบบทดสอบหนวยท่ี 8 

เรื่อง ฟลิปฟลอบและวงจรนับ 

แบบทดสอบกอนเรียน  แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี คําตอบ  ขอท่ี คําตอบ 

1 ง  1 ค 

2 ค  2 ข 

3 ก  3 ค 

4 ค  4 ค 

5 ข  5 ง 

6 ข  6 ค 

7 ค  7 ก 

8 ข  8 ค 

9 ค  9 ข 

10 ค  10 ข 
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ใบทดลองที่ 8-1 การทดลองวงจรฟลิป-ฟลอป (Flip-Flop) แบบตาง ๆ 

 

วัตถุประสงค 

 -เพ่ือศึกษาคุณสมบัติของฟลิป-ฟลอปแบบตาง ๆ 

 -เพ่ือทดสอบคุณลักษณะในการทํางานของฟลิป-ฟลอปแบบตาง ๆ 

 

ทฤษฎียอ 

 ฟลิป-ฟลอบเปนวงจรมัลติไวเบรเตอร (Multivibrator) ชนิดไบสเตเบิล (Bistable) คือมรเอาตพุตคท่ี

อยู  2 สภาวะ สําหรับเอาต พุตท้ังสองเราจะตั้ งเ ง่ือนไขวาเอาต พุตหนึ่ งจะมีระดับลอจิกตรงกันขาม 

(Complement) กับอีกเอาตพุตหนึ่ง ในกรณีใด ๆ ก็ตาม หากเอาตพุตหนึ่งไมมีระดับลอจิกตรงกันขามกับอีก

เอาตพุตหนึ่งแลว เราจะไมยอมใหเกิดข้ึน เอาตพุตท้ังสองดังกลาววจะคงอยูในสภาวะอันใดอันหึ่ง จนกวาจะมี

อินพุตพัลสมากระตุนใหเปลี่ยนสภาวะไป การท่ีเอาตพุตมีสภาวะคงตัว 2 สภาวะ และคงอยูในสภาวะหนึ่งโดย

ไมจํากัดเวลา เราจึงกลาวไดวามันสามารถจดจําสภาวะท่ีเกิดข้ึนเม่ือพัลสอันสุดทายปอนเขามากระตุนท่ีอินพุต

ได 

 เราใชฟลิป-ฟลอปกันอยางกวางขวางในอุปกรณดิจิทัลเสมือนเปนชิ้นสวนความจําในวงจรมัน 

(Counter) และรีจิสเตอร (Register) หรือเพ่ือเก็บขอมูลในรูปของตัวเลขไบนารี ฟลิป-ฟลอป 1 ภาค (Stage) 

เก็บขอมูลได 1 บิท การเก็บสภาวะลอจิกของขอมูลท่ีอินพุตจะกระทําไดเม่ือสัญญาณนาฬิกา (Clock Flip-

Flop) หลายๆ ภาคใหทําหนาท่ีเปน 

 -วงจรนับ เพ่ือนับจํานวนพัลสท่ีปอนเขาท่ีอินพุต 

 -รีจิสเตอร เพ่ือเก็บสภาวะลอจิกของขอมูลท่ีเรียกวา คํา (Word) อันมีจํานวนบิทท่ีแนนอนอันหนึ่งไว

เปนการชั่วคราว จนกวาจะถูกถายออกไป 

 

อุปกรณท่ีใชในการทดลอง 

 - แผงทดลองวงจรดิจิทัล 

 - ไอซีเบอร 7400 , 7408 , 7410 , 7476 

 

1. ทดสอบคุณลักษณะของ RS ฟลิป-ฟลอป 

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 1 

 - ดําเนินการทดสอบคุณลักษณะของ RS ฟลิป-ฟลอป โดยการปอนขอมูลเขาท่ีอินพุต R และ S  ตาม

ตารางท่ี 1 โดยใชลอจิกสวิตช 

 - ตรวจสภาวะลอจิกสวิตชเอาตพุต 𝑄𝑄 และ 𝑄𝑄� ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีและบันทึกผลการทดสอบลง

ในตารางท่ี 1 
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รูปท่ี 1 RS ฟลิป-ฟลอปท่ีทําจากแนนทเกท 

 

อินพุท สภาวะปจจุบัน สภาวะถัดไป/เอาตพุต 

R S Qn Qn+1 Q�n + 1 

0 0 0   

0 0 1   

0 1 0   

0 1 1   

1 0 0   

1 0 1   

1 1 0   

1 1 1   

 

ตารางท่ี 1 

 

 2. ทดสอบคุณลักษณะของ RS ฟลิป-ฟลอป แบบมีสัญญาณนาฬิกา 

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 2 

 - ดําเนินการทดสอบคุณลักษณะของ RS ฟลิป-ฟลอป แบบมีสัญญาณนาฬิกา โดยการปอนขอมูลเขาท่ี

อินพุต R และ S  ตามตารางท่ี 2 โดยใชลอจิกสวิตช พรอมท้ังปอนสัญญาณนาฬิกา 

 - ตรวจสภาวะลอจิกสวิตชเอาตพุต 𝑄𝑄 และ 𝑄𝑄� ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีและบันทึกผลการทดสอบลง

ในตารางท่ี 2 
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รูปท่ี 2 

 

อินพุท สัญญาณนาฬิกา สภาวะปจจุบัน สภาวะถัดไป/เอาตพุต 

R S Cp Qn Qn+1 Q�n + 1 

0 0 0 0   

0 0 1 1   

0 1 0 0   

0 1 1 1   

1 0 0 0   

1 0 1 1   

1 1 0 0   

1 1 1 1   

d d 0 0   

d d 0 1   

 

ตารางท่ี 2 

 

3. การดัดแปลง RS ฟลิป-ฟลอป แบบมีสัญญาณนาฬิกา เปน T ฟลิป-ฟลอป 

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 3 

 - ปอนสัญญาณนาฬิกาเขาท่ีอินพุตของสัญญาณนาฬิกาขาเขาทีละ 1 พัลส 

 - ตรวจสภาวะลอจิกสวิตชเอาตพุต 𝑄𝑄 และ 𝑄𝑄�  ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีและบันทึกผลการทดสอบลง

ในตารางท่ี 3 
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รูปท่ี 3 T-Flip-Flop 

 

ลําดับ 
สภาวะของเอาตพุต 

Qn+1 𝐐𝐐�𝐧𝐧 + 𝟏𝟏 

กอนมีสัญญาณนาฬิกา   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 1   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 2   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 3   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 4   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 5   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 6   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 7   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 8   

 

ตารางท่ี 3 

 

 4. ทดสอบคุณลักษณะของ D-ฟลิป-ฟลอป  

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 4 

 - ดําเนินการทดสอบคุณลักษณะของ D-ฟลิป-ฟลอป โดยการปอนขอมูลเขาท่ีอินพุต D ตามตารางท่ี 4 

โดยใชลอจิกสวิตช พรอมท้ังปอนสัญญาณนาฬิกา 

 - ตรวจสภาวะลอจิกสวิตชเอาตพุต 𝑄𝑄 และ 𝑄𝑄� ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีและบันทึกผลการทดสอบลง

ในตารางท่ี 4 
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รูปท่ี 4 D-Flip-Flop 

 

อินพุท สัญญาณนาฬิกา สภาวะปจจุบัน สภาวะถัดไป/เอาตพุต 

D Cp Qn Qn+1 Q�n + 1 

0 ↓ 0   

0 ↓ 1   

1 ↓ 0   

1 ↓ 1   

d 0 0   

d 0 1   

 

ตารางท่ี 4 

 

5. การดัดแปลง D-ฟลิป-ฟลอป เปน T-ฟลิป-ฟลอป 

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 5 

 - ปอนสัญญาณนาฬิกาเขาท่ีอินพุตของสัญญาณนาฬิกาขาเขาทีละ 1 พัลส 

 - ตรวจสภาวะลอจิกสวิตชเอาตพุต 𝑄𝑄 และ 𝑄𝑄� ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีและบันทึกผลการทดสอบลง

ในตารางท่ี 5 
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รูปท่ี 5 T-Flip-Flop 

 

ลําดับ 
สภาวะของเอาตพุต 

Qn+1 𝐐𝐐�𝐧𝐧 + 𝟏𝟏 

กอนมีสัญญาณนาฬิกา   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 1   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 2   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 3   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 4   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 5   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 6   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 7   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 8   

 

ตารางท่ี 5 

 

6. ทดสอบคุณลักษณะของ JK-ฟลิป-ฟลอป  

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 6 

 -ดําเนินการทดสอบคุณลักษณะของ JK-ฟลิป-ฟลอป โดยการปอนขอมูลเขาท่ีอินพุต J และ K ตาม

ตารางท่ี 6 โดยใชลอจิกสวิตช พรอมท้ังปอนสัญญาณนาฬิกา 

 - ตรวจสภาวะลอจิกสวิตชเอาตพุต 𝑄𝑄 และ 𝑄𝑄� ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีและบันทึกผลการทดสอบลง

ในตารางท่ี 6 
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รูปท่ี 6 JK-Flip-Flop 

 

อินพุท สัญญาณนาฬิกา สภาวะปจจุบัน สภาวะถัดไป/เอาตพุต 

J K Cp Qn Qn+1 Q�n + 1 

0 0 ↓ 0   

0 0 ↓ 1   

0 1 ↓ 0   

0 1 ↓ 1   

1 0 ↓ 0   

1 0 ↓ 1   

1 1 ↓ 0   

1 1 ↓ 1   

d d 0 0   

d d 0 1   

 

ตารางท่ี 6 

 

7. การดัดแปลง JK-ฟลิป-ฟลอป เปน T-ฟลิป-ฟลอป 

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 7 

 - ปอนสัญญาณนาฬิกาเขาท่ีอินพุตของสัญญาณนาฬิกาขาเขาทีละ 1 พัลส 

 - ตรวจสภาวะลอจิกสวิตชเอาตพุต 𝑄𝑄 และ 𝑄𝑄� ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีและบันทึกผลการทดสอบลง

ในตารางท่ี 7 
 
 

 

 
 

รูปท่ี 7 T-Flip-Flop 
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ลําดับ 
สภาวะของเอาตพุต 

Qn+1 𝐐𝐐�𝐧𝐧 + 𝟏𝟏 

กอนมีสัญญาณนาฬิกา   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 1   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 2   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 3   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 4   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 5   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 6   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 7   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 8   

 

ตารางท่ี 7 

 

8. ทดสอบคุณลักษณะของ JK ฟลิป-ฟลอป ท่ีสามารถลางขอมูล (Clear : CLR) และกําหนดลอจิก 1 ไวกอน 

(Preset : PR) ได 

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 8 

 - ดําเนินการทดสอบคุณลักษณะของ JK ฟลิป-ฟลอป ท่ีสามารถลางขอมูลและกําหนดลอจิก 1 ไวกอน 

โดยการปอนขอมูลเขาท่ีอินพุต JK CLR และ PR ตามตารางท่ี 8 โดยใชลอจิกสวิตช พรอมท้ังปอนสัญญาณ

นาฬิกา 

 - ตรวจสภาวะลอจิกสวิตชเอาตพุต 𝑄𝑄 และ 𝑄𝑄� ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีและบันทึกผลการทดสอบลง

ในตารางท่ี 8 
 

 
 

รูปท่ี 8 JK Flip-Flop ท่ีสามารถลางขอมูลและกําหนดลิจิก 1 ไวกอนได 
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อินพุท สัญญาณนาฬิกา สภาวะปจจุบัน สภาวะถัดไป/เอาตพุต 

J K CLR PR Cp Qn Qn+1 Q�n + 1 

d d 0 1 d d   

d d 1 0 d d   

d d 0 0 d d   

0 0 1 1 ↓ 0   

0 0 1 1 ↓ 1   

0 1 1 1 ↓ 0   

0 1 1 1 ↓ 1   

1 0 1 1 ↓ 0   

1 0 1 1 ↓ 1   

1 1 1 1 ↓ 0   

1 1 1 1 ↓ 1   
 

ตารางท่ี 8 

 

9. ทดสอบคุณลักษณะของ มาสเตอร/สเลฟ (Master/Slave) JK ฟลิป-ฟลอป  

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 9 

 - ดําเนินการทดสอบคุณลักษณะของมาสเตอร/สเลฟ (Master/Slave) JK ฟลิป-ฟลอป โดยการปอน

ขอมูลเขาท่ีอินพุต J และ K ตามตารางท่ี 9 โดยใชลอจิกสวิตช พรอมท้ังปอนสัญญาณนาฬิกา 

 - สังเกตการณทํางานของขอบพัลสนํา (Leading Edge) และขอบพัลสตาม (Trailing Edge) ของ

สัญญาณนาฬิกาดวย 

 - ตรวจสภาวะลอจิกสวิตชเอาตพุต 𝑄𝑄 และ 𝑄𝑄� ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีและบันทึกผลการทดสอบลง

ในตารางท่ี 9 

 
 

รูปท่ี 9 มาสเตอร/สเลฟ JK Flip-Flop 
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อินพุท สัญญาณนาฬิกา สภาวะปจจุบัน สภาวะถัดไป/เอาตพุต 

J K Cp Qn Qn+1 Q�n + 1 

0 0 ↓ 0   

0 0 ↓ 1   

0 1 ↓ 0   

0 1 ↓ 1   

1 0 ↓ 0   

1 0 ↓ 1   

1 1 ↓ 0   

1 1 ↓ 1   

d d 0 0   

d d 0 1   

 

ตารางท่ี 9 

คําถามทายการทดลอง 

1. จงสราง RS ฟลิป-ฟลอป จากนอรเกท พรอมท้ังเขียนตารางความจริงมาดวย 

2. จงอธิบายความแตกตางระหวาง D ฟลิป-ฟลอบ กับ T ฟลิป-ฟลอป 

3. ถาปอนความถ่ี 50 KHz เขาท่ีอินพุต T ของ T ฟลิป-ฟลอป จะทําใหเอาตพุต Q มีความกวางของพัลส 

(Pulse width) เทาใด 

บททดลองที่ 8-2 การทดลองวงจรนับ (Counter) 

 

วัตถุประสงค 

- เ พ่ือศึกษาทดสอบการทํางานวงจรนับเลขไบนารี (Binary Counter) วงจรับสิบ (Decade 

Counter) วงจรนับแบบโมดูลัส (Modulus Counter) และวงจรนับแบบชิงโครนัส (Syrchronous Counter) 

 

ทฤษฎียอ 

วงจรนับประกอบชิ้นจากฟลิป-ฟลอปหลาย ๆ ภาค (Stage) ซ่ึงอาจจัดตอวงจรตาง ๆ ไดหลายรูปแบบ 

แลวแตชนิดของวงจรนับนั้น ๆ วงจรนับเปนสวนประกอบอยางหนึ่งท่ีใชกันมากในคอมพิวเตอรเพ่ือทําหนาท่ี

ตาง ๆ ตามตองการ เชน  

      - ใชนับจํานวนพัลซของอินพุท 
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      - ใชผลิตพัลซท่ีมีชวงเวลาสัมพันธกัน (Time Related Pulse) เพ่ือควบคุมลําดับการทํางานของ

สวนตาง ๆ ในคอมพิวเตอร 

      - ใชเปนโปรแกรมเคาวนเตอร (Program Counter) เพ่ือเปนการกําหนดแอดเดรสของคําสั่งตาง ๆ 

เรียงลําดับกันในโปรแกรมของคอมพิวเตอร เปนตน 

 

อุปกรณที่ใชในการทดลอง 

- แผงทดลองวงจรดิจิทัล 

 - ไอซีเบอร 7400 7408 7473 

1. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของวงจรนับเลขไบนารี 

         - ตอวงจรตามรูปท่ี 1 โดยใชไอซีเบอร 7473 

         - เ ม่ือประกอบวงจรนับเลขไบนารีเสร็จแลวใหทําการลาง (Clear) ขอมูลเพ่ือใหเอาทพุทของ          

ฟลิป-ฟลอปแตละตัวเปน 0 หมด 

 - เริ่มทําการนับโดยการปอนสัญญาณนาฬิกาทีละ 1 พัลซ 

         - ตรวจสอบจํานวนนับท่ีอานไดจากแอลอีดี (LED) และเปรียบเทียบกับจํานวนนับท่ีอานไดจากสวน

แสดงผล 7 สวน (7 Segment Display) วาถูกตองหรือไมและบันทึกท่ีไดลงในตารางท่ี 1 

 

รูปท่ี 1 วงจรนับเลขไบนารี 
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จํานวนนับจาก 

สัญญาณนาฬิกา 

คาท่ีอานไดจากฟลิป-ฟลอป คาท่ีอานไดจาก 

สวนแสดงผล 7 สวน D C B A 

0      

1      

2      

3      

4      

5      

6      

7      

8      

9      

10      

11      

12      

13      

14      

15      

16      

 

ตารางท่ี 12.1 

 

2. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของวงจรนับสิบ 

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 2 โดยใชไอซีเบอร 7400 และ 7473 

 - เม่ือประกอบวงจรนับสิบเสร็จแลวใหทําการลางขอมูล เพ่ือใหเอาทพุทของฟลิฟ-ฟลอปแตละตัวเปน 

0 หมด 

 - เริ่มทําการนับโดยปอนสัญญาณนาฬิกาทีละ 1 พัลซ 

 - ตรวจสอบจํานวนนับท่ีอานไดจากแอลอีดี และเปรียบเทียบกับจํานวนนับท่ีอานไดจากสวนแสดงผล 

7 สวนวาถูกตองหรือไม และบันทึกผลท่ีไดลงในตารางท่ี 2 
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รูปท่ี 2 วงจรนับสิบ 

จํานวนนับจาก 

สัญญาณนาฬิกา 

คาท่ีอานไดจากฟลิป-ฟลอป คาท่ีอานไดจาก 

สวนแสดงผล 7 สวน D C B A 

0      

1      

2      

3      

4      

5      

6      

7      

8      

9      

10      

11      

12      

13      

14      

15      

16      

ตารางท่ี 2 
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3. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของวงจรนับโมดูคัส-12 

          - ตอวงจรตามรูปท่ี 3 โดยใชไอซีเบอร 7400 และ 7473 

         - เม่ือประกอบวงจรนับโมดูลัส-12 โเสร็จแลวใหทําการลางขอมูลเพ่ือใหเอาทพุทของฟลิป-ฟลอปแตละ

ตัวเปน 0 หมด 

         - เริ่มทําการนับโดยการปอนสัญญาณนาฬิกาทีละ 1 พัลซ 

         - ตรวจสอบจํานวนนับท่ีอานไดจากแอลอีดี (LED) และเปรียบเทียบกับจํานวนนับท่ีอานไดจากสวน

แสดงผล 7 สวนวาถูกตองหรือไมและบันทึกท่ีไดลงในตารางท่ี 3 

 

รูปท่ี 3 วงจรนับโมดูลัส-12 
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จํานวนนับจาก 

สัญญาณนาฬิกา 

คาท่ีอานไดจากฟลิป-ฟลอป คาท่ีอานไดจาก 

สวนแสดงผล 7 สวน D C B A 

0      

1      

2      

3      

4      

5      

6      

7      

8      

9      

10      

11      

12      

13      

14      

15      

16      

 

 ตารางท่ี 3 

 

4. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของวงจรนับโมดูลัส-5 แบบซิงโครนัส 

- ตอวงจรตามรูปท่ี 12.4 โดยใชไอซีเบอร 7408 และ 7473 

  - เม่ือประกอบวงจรนับโมดูลัส-5 แบบซิงโครนัสเสร็จแลวใหทําการลางขอมูลเพ่ือใหเอาทพุทของ 

ฟลิป-ฟลอปแตละตัวเปน 0 หมด 

 - เริ่มทําการนับโดยการปอนสัญญาณนาฬิกาทีละ 1 พัลซ 

 - ตรวจสอบจํานวนนับท่ีอานไดจากแอลอีดี (LED) และเปรียบเทียบกับจํานวนนับท่ีอานไดจากสวน

แสดงผล 7 สวนวาถูกตองหรือไมและบันทึกท่ีไดลงในตารางท่ี 4 

 



234 
  

 

รูปท่ี 4 วงจรนับ 5 แบบซิงโครนัส 

  

จํานวนนับจาก 

สัญญาณนาฬิกา 

คาท่ีอานไดจากฟลิป-ฟลอป คาท่ีอานไดจาก 

สวนแสดงผล 7 สวน C B A 

0     

1     

2     

3     

4     

5     

 

คําถามทายการทดลอง 

1. จงเชียนไดอะแกรมเวลา (Timing Diagram) ของ Qa Qb Qc และ Qd ของวงจรนับ 16 เม่ือเทียบกับ

สัญญาณนาฬิกา 

2. จงออกแบบวงจรนับโมดูลัส-8 โดยใช JK ฟลิฟ-ฟลอป พรอมท้ังอธิบายการทํางานของวงจร 
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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงานหนวยท่ี 8 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

  ช่ือหนวย ฟลิปฟลอบและวงจรนับ 

  เรื่อง ฟลิปฟลอบและวงจรนับ 

 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 
หมายเหตุ 

คะแนนเต็ม คะแนนท่ีได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1 การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2 การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3 ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 1   

1.4 เก็บรักษาเครื่องมือ และชุดทดลอง 1   

2.  ผลงาน    

ใบงานท่ี 7 เรื่องฟลิปฟลอบและวงจรนับ    

2.1 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 1 ไอซี 7474 2   

2.2 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 2 ไอซี 7476 2   

2.3 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 3,4 ไอซี 7476 จํานวน 2 ตัว 3   

2.4 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 5 ไอซี 7493,7447 2   

2.5 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 6 ไอซี 7493,7448 2   

2.6 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 7,8 ไอซี 7490,7448 3   

2.7 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 9 ไอซี 74193 3   

3.  กิจนิสัยในการปฏิบัติงาน    

3.1 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน  1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   

รวม 25   

 

 

ลงชื่อ                                 ผูประเมิน 

        (นางสาวกาญจนา  อุพงศ)  
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แผนการจัดการเรียนรูท่ี  9 หนวยท่ี  9 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  12 

ชื่อหนวย วงจรเล่ือนขอมูลและหนวยความจํา ชั่วโมงรวม  5 ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง วงจรเล่ือนขอมูลและหนวยความจํา จํานวนชั่วโมง  5  ชั่วโมง 

 

หัวขอเรื่องและงาน 

1. วงจรรีจิสเตอร (Register) 

1.1 รีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเขาแบบอนุกรม - ออกแบบอนุกรม   

1.2 รีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเขาแบบอนุกรม - ออกแบบขนาน 

1.3 รีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเขาแบบขนาน - ออกแบบขนาน 

1.4 รีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเขาแบบขนาน - ออกแบบนุกรม 

2. ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูล 

2.1 ไอซีเบอร 74194 

2.2 ไอซีเบอร 74164 

3. หนวยความจํา 

3.1 หนวยความจํารอม  

3.2 หนวยความจําแรม 

3.3 หนวยความจําสํารอง 

สาระการเรียนรู 

 รีจิสเตอรเปนกลุมของฟลิปฟลอปท่ีตอทํางานรวมกัน จุดมุงหมายในการเก็บขอมูล หรือเลื่อนขอมูลใน

รูปของเลขฐานสองเรียงตามฟลิปฟลอปแตละตัวตามจังหวะของสัญญาณนาฬิกาในทิศทางท่ีตองการ โดยใชฟ

ลิปฟลอป 1 ตัว 

 หนวยความจําเปนอุปกรณท่ีใชสําหรับเก็บขอมูลท่ีเปนรหัสเลขฐานสอง เพ่ือใหสามารถนําขอมูลมาใช

งานไดตอไป หนวยความจําท่ีสรางจากสารก่ึงตัวนําท่ีใชงานกันอยูในปจจุบันนี้สามารถแบงออกไดเปน 2 ชนิด

ไดแก หนวยความจํารอมและหนวยความจําแรม 

 หนวยความจําสํารองเปนหนวยความจําท่ีสามารถเก็บขอมูลดิจิทัลไดจํานวนมาก ๆ และสามารถอาน

เขียนขอมูลไดรวดเร็ว ปจจุบันจําเปนตองใชในเครื่องใชในระบบดิจิทัลเชนกลองดิจิทัล โทรศัพทเคลื่อนท่ี 

อุปกรณเก็บขอมูลดิจิทัลท่ีใชในงานบันเทิง ระบบมัลติมิเดียร ระบบการสื่อสาร ตาง ๆ 
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จุดประสงคเชิงพฤติกรรมท่ีพึงประสงค  

 

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

1. อธิบายการทํางานของวงจรรีจีสเตอรชนิด

ตาง ๆ ได 

2. อธิบายการทํางานของไอซีรีจีสเตอรเลื่อน

ขอมูลได 

3. อธิบายหนวยความจําชนิดตาง ๆ ได 

4. ออกแบบวงจรรีจีสเตอรได 

5. ใชงานไอซีท่ีใชในวงจรรีจีสเตอรได 

6. แกไขวงจรรีจีสเตอรใหสามารถทํางาน

ตามท่ีกําหนดได 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3. ตอวงจรรีจีสเตอรไดถูกตอง 

2. ใชเครื่องมือวัดคาทางไฟฟา

ของวงจรรีจีสเตอรไดถูกตอง 

3. แสดงความสามารถ

ออกแบบวงจรรีจีสเตอรได 

     

  

 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาท่ี

ของนักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอ

ตนเองและสังคม 

4. แตงกายถูกตองตาม

ระเบียบ 

5. แสดงความเคารพดวย

ทาทีท่ีสวยงาม 

6. ทํางานดวยความเต็มใจ 

7. ใชวัสดุอุปกรณและ

เครื่องมืออยางประหยัด

ตระหนักถึงความปลอดภัย 
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แบบทดสอบกอนเรียน วิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 9 ช่ือหนวย วงจรเล่ือนขอมูลและหนวยความจํา 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1. ปจจุบันหนวยความจําท่ีมีหลักท่ีนิยมใชในระบบคอมพิวเตอรคือหนวยความจําชนิดใด 

    ก.  EEPROM     ข.  SD RAM 

    ค.  DDR RAM     ง.  MMC card 

2. ฮารดดิสกถูกคิดคนข้ึนครั้งแรกเม่ือใด 

    ก.  พ.ศ. 2510     ข.  พ.ศ. 2523 

    ค.  พ.ศ. 2529     ง.  พ.ศ. 2535 

3. หนวยความจําตอไปนี้ชนิดใดท่ีสามารถเก็บขอมูลไดมากท่ีสุด 

    ก.  CD     ข.  BD 

    ค.  DVD     ง.  DVD DL 

4. หนวยความจําตอไปนี้ชนิดใดท่ีนิยมใชในเครื่องใชดิจิทัลแบบพกพามากท่ีสุด 

    ก.  SD card     ข.  MMC card 

    ค.  BD     ง.  DVD  

5. แผน DVD ชนิดใดท่ีสามารถบันทึกขอมูลไดมากท่ีสุด 

    ก.  DVD-R     ข.  DVD+R  

    ค.  DVD+RW     ง.  DVD R DL 

6.  รีจิสเตอรทําหนาท่ีอะไร 

    ก.  เก็บขอมูลหรือเลื่อนขอมูลในระบบดิจิทัล 

    ข.  เก็บขอมูลหรือนับขอมูลในระบบดิจิทัล 

    ค.  นับขอมูลหรือเลื่อนขอมูลในระบบดิจิทัล 

    ง.  เก็บขอมูล เลื่อนขอมูลและนับขอมูลในระบบดิจิทัล 

7. วงจรเลื่อนขอมูลแบบ PISO มีคุณสมบัติอยางไร 

    ก.  ขอมูลเขาแบบขนาน ขอมูลออกแบบอนุกรม 

    ข.  ขอมูลเขาแบบอนุกรม ขอมูลออกแบบขนาน 

    ค.  ขอมูลเขาแบบอนุกรม ขอมูลออกแบบอนุกรม 

    ง.  ขอมูลเขาแบบขนาน ขอมูลออกแบบขนาน 
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8. จากรูปดานลาง สามารถใชไอซีเบอร74194 เปนวงจรเลื่อนขอมูลแบบใด 

             

1

2

3

4

6

8

7

5

9

10

11

12

13

14

15

16Clear
Serial input (Shift right)

A

Parallel  input
B

D

C

Serial input  (Shift left)

GND

Vcc

QA

BQ

CQ

DQ

Clock

S 0

1S

Output

Mode

74194

 
    ก.  SISO     ข.  SIPO 

    ค.  PISO     ง.  ถูกทุกขอ 

9. หนวยความจําหลักในคอมพิวเตอรหมายถึงหนวยความจําชนิดใด 

    ก.  ROM ข.  RAM 

    ค.  Hard disk     ง.  SD card 

10. หนวยความจําท่ีมีหลักการทํางานจากโครงสรางของ Flip Flop ไดแกชนิดใด 

    ก.  EEPROM     ข.  SD RAM 

    ค.  DDR RAM     ง.  MMC card 

เนื้อหาสาระ  

1. วงจรรีจิสเตอร (Register) 

1.1 รีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเขาแบบอนุกรม-ออกแบบอนุกรม  

 

110...0 1100101...011
เข้าอนุกรม ออกอนุกรม

  
 

1.2 รีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเขาแบบขนาน - ออกแบบอนุกรม 

                 
...11

10

0 1100101

0 1 0 0 1 1MSB LSB

ออกอนุกรม

เขาขนาน
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1.3 รีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเขาแบบอนุกรม- ออกแบบขนาน 

...11

10

0 1100101

0 1 0 0 1 1
MSB LSB

เขาอนุกรม

ออกขนาน

 
 

1.4 รีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเขาแบบขนาน - ออกแบบขนาน 

               

0 1100101

MSB LSB

เขาขนาน

ออกขนาน

10 0 1 0 0 1 1

MSB LSB

10 0 1 0 0 1 1

 
 

2. ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูล 

2.1 ไอซีเบอร 74194 
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2.2 ไอซีเบอร 74164 

R Q
CLK

CLR

S

(4) (5) (6) (10) (11) (12) (13)(3)

(9)

(8)

(1)

(2)

Clear

Clock

A
B

Q A Q B Q C Q D Q E Q F Q G Q H

อินพุตอนุกรม R Q
CLK

CLR

S

R Q
CLK

CLR

S

R Q
CLK

CLR

S

R Q
CLK

CLR

S

R Q
CLK

CLR

S

R Q
CLK

CLR

S

R Q
CLK

CLR

S

 
3. หนวยความจํา 

3.1 หนวยความจํารอม  

3.2 หนวยความจําแรม 

3.3 หนวยความจําสํารอง 
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กิจกรรมการเรียนการสอนกิจกรรมการเรียนการสอน  

ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

1.1 ครูบอกจุดประสงคของการเรยีนในบทเรียนน้ี 

1.2 ครูสอบถามความสําคญัของวงจรเลื่อนขอมลูและ

หนวยความจํา ในงานดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส 

1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรียน หนวยท่ี 9 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน

บทเรียนน้ี 

 1.2 นักเรียนบอกความสําคญัของวงจรเลื่อนขอมลู

และหนวยความจําในงานดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส 

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 9 

 1. คําถามประจํา

หนวย 

 2. แบบทดสอบกอน 

 เรียนหนวยท่ี 9 

2. ขั้นสอนทฤษฎ ี   

2.1 ครูอธิบายวงจรวงจรเลื่อนขอมูลและ

หนวยความจํา ใชสื่อ power point ประกอบ 

2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับวงจรเลือ่นขอมูลและ

หนวยความจําในงานดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส  

2.1 รับฟงคําบรรยาย 

2.2 ตอบคําถามและแสดงความคดิเห็น 

  1. power point  

  หนวยท่ี 9 

  2. คําถามหนวยท่ี 9 

3. ขั้นสรุป   

3.1 ครูและนักเรียนชวยกันสรุปและครซูักถาม 

ปญหาขอสงสยั 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยท่ี 9 

4. ขั้นสอนปฏิบัติ   

4.1 แบงกลุมนักเรียนเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 ครูใหนักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 9 

4.3 ควบคุมการปฏิบัติงาน 

4.4 ตรวจผลงานของนักศึกษา 

4.1 แบงกลุมเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 นักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 9 

4.3 ปฏิบัติงานตามใบงาน 

4.4 สงผลงานการปฏิบัต ิ

 1. ใบตรวจการ

ปฏิบัติงานหนวยท่ี 9 

  

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 9 

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 9 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรยีน 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลัง

เรียนหนวยท่ี 9 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเตมิเก่ียวกับวงจรเลื่อน

ขอมูลและหนวยความจํา และทํา แบบฝกหัดทาย

หนวยเรียนหนวยท่ี 9 สงในอาทิตยตอไป 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย 

6.1 รับมอบหมายงาน  1. ใบมอบงานหนวยท่ี 

9 

7.1 ตรวจความเรียบรอยของชุดฝกและความ

เรียบรอยของหองเรียนหองปฏิบัตงิาน 

7.1 ชวยกันจัดเก็บชุดฝกและทําความสะอาด

หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรียบรอย 

 1. ใบตรวจสอบความ 

 เรียบรอย 

 
 



243 
  
งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

 - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 9 

ขณะเรียน 

- ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับวงจรเลื่อนขอมูลและหนวยความจําท่ีใชในงานดิจิทัล

และอิเล็กทรอนิกส 

หลังเรียน 

- ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับวงจรเลื่อนขอมูลและหนวยความจําและทําแบบฝกหัด 

  ทายหนวยเรียนหนวยท่ี 9 สงภายในอาทิตยนี้ 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร หนวยท่ี 9 เรื่องวงจรเลื่อนขอมูล

และหนวยความจํา 

2. power point เรื่องวงจรเลื่อนขอมูลและหนวยความจํา 

3. แบบฝกหัดทายหนวยท่ี 9 

4. ของจริง (เครื่องมือวัด, อาร, ซี, ทรานซิสเตอร, ไอซีตามวงจรใบงานการทดลองท่ี 9) 

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

- ทดสอบกอนเรียน (Pre-test)  โดยใชขอสอบบทท่ี 9 จํานวน 10 ขอ 

 ขณะเรียน 

- ถาม – ตอบปญหา,  ความสนใจ,  ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

- ทดสอบหลังเรียน (Post-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 9 จํานวน 10 ขอ 

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 9 จํานวน 10 ขอ (แบบตัวเลือก) 

 2.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 3.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

          1. สุชิน ชินสีห. (2563). วงจรดิจิทัล. นนทบุรี : โรงพิมพ  บริษัท ศูนยหนังสือเมืองไทย จํากัด. 

 2. เอกสารประกอบการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 
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บันทึกหลังการสอน 

วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  รหัสวิชา 30120-2001  หนวยท่ี............สอนครั้งท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                        จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

 อ่ืน ๆ ระบุ...................................................... 

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

จํานวนนักเรียนท่ีสอน............................คน 

นักเรียนท่ีขาดเรียน................................คน 

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

 

                         

  ลงช่ือ

...................................................... 

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี.........เดือน........................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 9 ช่ือหนวย วงจรเล่ือนขอมูลและหนวยความจํา 

จงอธิบาย/แสดงวิธีการคํานวณ 

1. จากรูปท่ีดานลาง จงอธิบายหลักการทํางานของวงจรเลื่อนขอมูลแบบ SISO 

 

10100010

ขอมูลเขา ขอมูลออก

 
 

2. จากรูปท่ีดานลาง จงอธิบายการทํางานของวงจร 
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3. จากวงจรในรูปท่ีดานลาง จงอธิบายการเลื่อนขอมูลโดยใช JK Flip Flop 
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4. จงอธิบายขอแตกตางของหนวยความจําแรมชนิด SRAM กับ DRAM  

5. จงอธิบายคุณลักษณะของรอมตอไปนี้ 

 5.1 ROM 

 5.2 PROM 

 5.3 EPROM 

 5.4 EEPROM 

6. จงอธิบายคุณลักษณะของหนวยความจําตอไปนี้ 

 6.1 Hard disk 

 6.2 CD ROM 

 6.3 DVD 

 6.4 BD 

 6.5 SD card 

7. จากรูปดานลาง จงบอกหนาท่ีของพอรตตาง ๆ ของไอซี 74194  
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แบบทดสอบหลังเรียน วิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 9 ช่ือหนวย วงจรเล่ือนขอมูลและหนวยความจํา 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1.  รีจิสเตอรทําหนาท่ีอะไร 

    ก.  เก็บขอมูลหรือเลื่อนขอมูลในระบบดิจิทัล 

    ข.  เก็บขอมูลหรือนับขอมูลในระบบดิจิทัล 

    ค.  นับขอมูลหรือเลื่อนขอมูลในระบบดิจิทัล 

    ง.  เก็บขอมูล เลื่อนขอมูลและนับขอมูลในระบบดิจิทัล 

2. วงจรเลื่อนขอมูลแบบ PISO มีคุณสมบัติอยางไร 

    ก.  ขอมูลเขาแบบขนาน ขอมูลออกแบบอนุกรม 

    ข.  ขอมูลเขาแบบอนุกรม ขอมูลออกแบบขนาน 

    ค.  ขอมูลเขาแบบอนุกรม ขอมูลออกแบบอนุกรม 

    ง.  ขอมูลเขาแบบขนาน ขอมูลออกแบบขนาน 

3. จากรูปดานลาง สามารถใชไอซีเบอร74194 เปนวงจรเลื่อนขอมูลแบบใด 
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    ก.  SISO     ข.  SIPO 

    ค.  PISO     ง.  ถูกทุกขอ 

4. หนวยความจําหลักในคอมพิวเตอรหมายถึงหนวยความจําชนิดใด 

    ก.  ROM ข.  RAM 

    ค.  Hard disk     ง.  SD card 

5. หนวยความจําท่ีมีหลักการทํางานจากโครงสรางของ Flip Flop ไดแกชนิดใด 

    ก.  EEPROM     ข.  SD RAM 

    ค.  DDR RAM     ง.  MMC card 
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6. ปจจุบันหนวยความจําท่ีมีหลักท่ีนิยมใชในระบบคอมพิวเตอรคือหนวยความจําชนิดใด 

    ก.  EEPROM     ข.  SD RAM 

    ค.  DDR RAM     ง.  MMC card 

7. ฮารดดิสกถูกคิดคนข้ึนครั้งแรกเม่ือใด 

    ก.  พ.ศ. 2510     ข.  พ.ศ. 2523 

    ค.  พ.ศ. 2529     ง.  พ.ศ. 2535 

8. หนวยความจําตอไปนี้ชนิดใดท่ีสามารถเก็บขอมูลไดมากท่ีสุด 

    ก.  CD     ข.  BD 

    ค.  DVD     ง.  DVD DL 

9. หนวยความจําตอไปนี้ชนิดใดท่ีนิยมใชในเครื่องใชดิจิทัลแบบพกพามากท่ีสุด 

    ก.  SD card     ข.  MMC card 

    ค.  BD     ง.  DVD  

10. แผน DVD ชนิดใดท่ีสามารถบันทึกขอมูลไดมากท่ีสุด 

    ก.  DVD-R     ข.  DVD+R  

    ค.  DVD+RW     ง.  DVD R DL 

เฉลยแบบทดสอบหนวยท่ี 9  

เรื่อง วงจรเล่ือนขอมูลและหนวยความจํา 

 

แบบทดสอบกอนเรียน  แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี คําตอบ  ขอท่ี คําตอบ 

1 ค  1 ก 

2 ข  2 ก 

3 ข  3 ง 

4 ก  4 ค 

5 ง  5 ข 

6 ก  6 ค 

7 ก  7 ข 

8 ง  8 ข 

9 ค  9 ก 

10 ข  10 ง 
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ใบทดลองที่ 9-1 การทดลองชิฟทรีจิสเตอร (Shift Register) 

 

วัตถุประสงค 

- เพ่ือทดสอบหนาท่ีการทํางานของรีจิสเตอรในลักษณะการปอนขอมูลหลายๆชนิดดังนี้ 

- ขาเขาแบบอนุกรม ขาออกแบบอนุกรม (Serial In – Serial Out : SISO) 

- ขาเขาแบบอนุกรม ขาออกแบบขนาน (Serial In – Parallel Out : SIPO) 

- ขาเขาแบบขนาน ขาออกแบบขนาน (Parallel In – Parallel Out : PIPO) 

- ขาเขาแบบขนาน ขาออกแบบอนุกรม (Parallel In – Serial Out : PISO) 

 

ทฤษฎียอ 

 ชิฟทรีจิสเตอรเปนรีจิสเตอรท่ีใชกันมากในปฏิบัติการทางคณิตศาสตรของเ เราใชรีจิสเตอรเพ่ือเก็บ

ขอมูลจํานวนนอยเปนเวลาสั้น ๆ รีจิสเตอรประกอบดวยฟลิป-ฟลอป เปนภาค ๆ (Flip-Flop Stage) จํานวน

หนึ่ง แตละภาคเก็บขอมูล 1 บิทรีจิสเตอรจะเก็บขอมูลรวมกันเปนคํา (Word) 

การสงถายขอมูลจากรีจิสเตอรกระทําไดสองแบบคือ 

- การสงแบบขนาน การสงแบบนี้ทุกบิทของคํา ๆ หนึ่งจะปอนใหแกรีจิสเตอรในการเวลา

เดียวกัน การสงถายในแบบขนานตองการสายตอสําหรับแตละบิทแยกกัน 

- การสงแบบอนุกรมเปนการสงขอมูลทีละบิทตามลําดับผานสายตออันเดียวกัน 

 

อุปกรณที่ใชในการทดลอง 

- แผงทดลองดิจิทัล 

- ไอซีเบอร 7400 7408 7474 74175 

1. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของชิฟทรีจิสเตอร ชนิดขาเขาแบบอนุกรม ขาออกแบบอนุกรม 

- ตอวงจรตามท่ี 1 ไอซีท่ีใชคือเบอร 74175 

- เม่ือตอวงจรชิฟทรีจิสเตอรชนิดขาเขาแบบอนุกรม ขาออกแบบอนุกรมเสร็จแลวใหทําการลาง 

(Clear) ขอมูล เพ่ือใหเอาทพุทของฟลิฟ-ฟลอป แตละตัวเปน 0 หมด นั้นแสดงวาขอมูล 0000 จะเก็บไวใน

รีจิสเตอร 
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รูปท่ี 1 ชิฟทรีจีสเตอรชนิดขาเขาแบบอนุกรม ขาออกแบบอนุกรม 

 

ลําดับการเล่ือนขวา 

(Shift Right) 

ขอมูลในรีจีสเตอร 

D C B A 

เริ่มแรก     

ขอมูล 1 หลังจากชิฟทพัลซ (Shift Pulsa) แรก     

ขอมูล 0 หลังจากชิฟทพัลซท่ีสอง     

ขอมูล 1 หลังจากชิฟทพัลซท่ีสาม     

ขอมูล 1 หลังจากชิฟทพัลซท่ีสี ่     

 

ตารางท่ี 1 

 - ปอนขอมูลเขาแบบอนุกรม โดยสมมติขอมูลเปน 1101 แลวบันทึกผลของการเลื่อนขอมูลเขามาเก็บ

ไวในรีจิสเตอรลงในตารางท่ี 1 

 - จะเห็นวาหลังจากท่ีผานไป 4 ชิฟทพัลซแลว คําทางอินพุทคือ 1101 จะถูกเก็บไวในรีจิสเตอร 

 - ภายหลัง 4 ชิฟทพัลซชุดตอไป ขอมูลหรือคํา 1101 จะถูกสงออกไปท่ีเอาทพุทอยางอนุกรม 

 - เราสามารถจะใสขอมูลหรือคําใหมเขาไปในรีจิสเตอรโดยรวมจังหวะกับชิฟทพัลซ ซ่ึงจะชวยเลื่อนคํา

ท่ีเก็บไวสงออกไป และนําขอมูลใหมเขาแทน 

 - ปอนขอมูลชุดท่ีสองเขาแบบอนุกรม โดยสมมติขอมูลเปน 1001 แลวบันทึกผลของการเลื่อนขอมูล

เขามาเก็บไวในรีจิสเตอรลงในตารางท่ี 2   
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ลําดับการเล่ือนขวา 

(Shift Right) 

ขอมูลในรีจีสเตอร 

D C B A 

ขอมูลชุดแรก 1101     

ขอมูล 1 หลังจากชิฟทพัลซแรก     

ขอมูล 0 หลังจากชิฟทพัลซท่ีสอง     

ขอมูล 0 หลังจากชิฟทพัลซท่ีสาม     

ขอมูล 1 หลังจากชิฟทพัลซท่ีสี ่     

 

ตารางท่ี 2 

2. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของชิฟทรีจิสเตอร ชนิดขาเขาแบบขนาน ขาออกแบบขนาน 

- ตอวงจรตามท่ี 2 ไอซีท่ีใชคือเบอร 74175 

- เม่ือตอวงจรชิฟทรีจิสเตอรชนิดขาเขาแบบขนาน ขาออกแบบขนานเสร็จแลวใหทําการลาง (Clear) 

ขอมูล เพ่ือใหเอาทพุทของฟลิฟ-ฟลอป แตละตัวเปน 0 หมด นั้นแสดงวาขอมูล 0000 จะเก็บไวในรีจิสเตอร 

- ปอนขอมูลแบบ 4 บิท เขาแบบขนานตามตารางท่ี 3 โดยปอนเขาท่ีอินพุทของชิฟทรีจิสเตอรพรอม

กับชิฟทพัลซ 

 

 

 

รูปท่ี 3 ชิฟทรีจิสเตอรชนิดขาเขาแบบขนาน ขาออกแบบขนาน 
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ขอมูลอินพุต ขอมูลในรีจิสเตอร 

D C B A Z Y X W 

1 0 0 1     

1 0 1 0     

1 1 0 0     

1 0 1 1     

1 1 1 0     

1 1 0 1     

 

ตารางท่ี 3 

3. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของชิฟทรีจิสเตอร ชนิดขาเขาแบบขนาน ขาออกแบบอนุกรม 

- ตอวงจรตามท่ี 3 ไอซีท่ีใชคือเบอร 7400 และ 7474 

- ปอนขอมูลจํานวน 4 บิท คือ 1001 เขาท่ีอินพุทแบบขนาน พรอมกับปอนพัลซควบคุม (Control 

Pulse) 1 พัลซ ทําใหขณะขอมูล 1001 ถูกเก็บไวแลวในรีจิสเตอร 

 -  ทําการเลื่อนขอมูลใน 1001 ในรีจิสเตอรไปทางขวาทีละ 1 บิท โดยการปอนชิฟทพัลซทีละ 1 พัลซ 

และบันทึกผลท่ีปรากฏในการเลื่อนขอมูลลงในตารางท่ี 4 

 - ตรวจสอบความถูกตองนการเลื่อนขอมูลไปทางขวา วาถูกตองหรือไมใหสังเกตวาหลังชิฟทพัลสท่ีสี่ 

(ตรงกับจํานวน 4 บิทของขอมูล) ขอมูลในรีจิสเตอรจะสูญหายไปคือเปน 0000 

 

 

รูปท่ี 3 ชิฟทรีจีสเตอรชนิดขาเขาแบบขนาน ขาออกแบบอนุม 
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- ปอนขอมูล 1011 เขาไปเก็บไวในรีจิสเตอรตามหลักการท่ีไดกลาวมาแลว และดําเนินการเลื่อนขอมูล

ไปทางขวา และบันทึกผลท่ีปรากฏในการเลื่อนขอมูลลงในตารางท่ี 5 
 

ลําดับการเล่ือนขวา 

(Shift Right) 

ขอมูลในรีจีสเตอร 

D C B A 

เริ่มแรก     

หลังจากชิฟทพัลซแรก     

หลังจากชิฟทพัลซท่ีสอง     

หลังจากชิฟทพัลซท่ีสาม     

หลังจากชิฟทพัลซท่ีสี่     

 

ตารางท่ี 5 
 

4. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของชิฟทรีจิสเตอร ชนิดขาเขาแบบอนุกรม ขาออกแบบขนาน 

       - ตอวงจรตามท่ี 4 ไอซีท่ีใชคือเบอร 7408 และ 7474 74175 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 4 ชิฟทรีจีสเตอรชนิดขาเขาแบบอนุกรม ขาออกแบบขนาน 

- เม่ือตอวงจรชิฟทรีจิสเตอรชนิดขาเขาแบบอนุกรม ขาออกแบบขนานเสร็จแลวใหทําการลาง (Clear) 

ขอมูล เพ่ือใหเอาทพุทของฟลิฟ-ฟลอป แตละตัวเปน 0 หมด นั้นแสดงวาขอมูล 0000 จะเก็บไวในรีจิสเตอร 

- ปอนขอมูลเขาแบบอนุกรม โดยสมมติขอมูลเปน 1101 แลวบันทึกผลของการเลื่อนขอมูลเขามาเก็บ

ไวในรีจิสเตอรลงในตารางท่ี 6 
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ลําดับการเล่ือนขวา 

(Shift Right) 

ขอมูลในรีจีสเตอร 

D C B A 

ขอมูลเริ่มแรก     

ขอมูล 1 หลังจากชิฟทพัลซแรก     

ขอมูล 1 หลังจากชิฟทพัลซท่ีสอง     

ขอมูล 0 หลังจากชิฟทพัลซท่ีสาม     

ขอมูล 1 หลังจากชิฟทพัลซท่ีสี ่     

ขอมูลหลังพัลซควบคุมเอาทพุต     
 

ตารางท่ี 6 
 

- เม่ือขอมูล 1101 ถูกเก็บไวในรีจิสเตอรแลว ใหตรวจดูวาขอมูลเอาทพุทแบบขนานมีขอมูลอะไร โดย

การปอนพัลซควบคุมเอาทพุท (Outpput Control Pulse) 1 พัลส แลวบันทึกขอมูลของเอาทพุทแบบขนานลง

ในตารางท่ี 6 
  

คําถามทายการทดลอง 

1. จงเขียนลอจิกไดอะแกรมสําหรับรีจิสเตอรขนาด 8 บิท เลื่อนไปทางซาย (Shift Left) 

และ 8 บิท เลื่อนไปทางขวา (Shift Right) 

2. จงออกแบบวงจรชิฟทรีจิสเตอรเพ่ือใหไดเอาทพุทท่ีมีรูปรางดังนี้ 
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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงานหนวยท่ี 9 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

  ช่ือหนวย วงจรเลื่อนขอมูลและหนวยความจํา 

  เรื่อง วงจรเลื่อนขอมูลและหนวยความจํา 

 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 

หมายเหตุ คะแนน

เต็ม 

คะแนน

ท่ีได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1 การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2 การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3 ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 1   

1.4 เก็บรักษาเครื่องมือ และชุดทดลอง 1   

2.  ผลงาน    

ใบงานท่ี 8 เรื่องวงจรเลื่อนขอมูลและหนวยความจํา    

2.1 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 1 SIPO 3   

2.2 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 2 SIPO 3   

2.3 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 3 PIPO 3   

2.4 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 4 PIPO (74194) 3   

3.  กิจนิสัยในการปฏิบัติงาน    

3.1 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   

รวม 20   

 

 

ลงชื่อ                                  ผูประเมิน 

        (นางสาวกาญจนา  อุพงศ)  
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แผนการจัดการเรียนรูท่ี 10 หนวยท่ี  10 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  13 

ชื่อหนวย ระบบตัวเลขและการคาํนวณ ชั่วโมงรวม  5  ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง   โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร จํานวนชั่วโมง  5  ชั่วโมง 

 

หัวขอเรื่องและงาน 

 1. ความรูเบื้องตนของไมโครคอนโทรลเลอร 

 2. โครงสรางหนวยความจําของไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-5และการใชงาน MCS-51 

สมรรถนะท่ีตองการ 

 1. อธิบายความรูเก่ียวกับไมโครคอนโทรลเลอรเบื้องตนได  

 2. จําแนกตระกูลและหนาท่ีสวนตางๆของไมโครคอนโทรลเลอรได  

 3. เขาใจถึงโครงสรางของไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 ได 

สาระสําคัญ 

 ไมโครคอนโทรลเลอร (อังกฤษ: Microcontroller มักยอวา µC, uC หรือ MCU) คือ อุปกรณควบคุม 

ขนาดเล็ก ซ่ึงบรรจุความสามารถท่ีคลายคลึงกับระบบคอมพิวเตอร โดยในไมโครคอนโทรลเลอรไดรวมเอา 

ซีพียู, หนวยความจําและพอรต ซ่ึงเปนสวนประกอบหลักสําคัญของระบบคอมพิวเตอรเขาไวดวยกัน โดยทําการ

บรรจุเขาไวในตัวถังเดียวกัน 

จุดประสงคเชิงพฤติกรรมท่ีพึงประสงค  

 

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

 1. อธิบายความรูเก่ียวกับ                  

ไมโครคอนโทรลเลอรเบื้องตนได  

2. จําแนกตระกูลและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของ

ไมโครคอนโทรลเลอรได 

3. บอกสวนประกอบของ

ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 ได  

4. อธิบายโครงสรางภายใน

ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 ได  

5. บอกสวนประกอบและโครงสรางภายใน

ของไมโครคอนโทรลเลอร Arduino ได 

1. สามารถอธิบายโครงสราง

ไดสวนประกอบได 

2. แยกประเภทของ

ไมโครคอนโทรลเลอรได 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาท่ี 

ของนักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอ 

ตนเอง และสังคม 

4. แตงกายถูกตองตาม 

ระเบียบของสถานศึกษา 
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แบบทดสอบกอนเรียน วิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 10 ช่ือหนวย โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

 

หนวยท่ี 10 โครงสรางและสวนประกอบไมโครคอนโทรลเลอร 

คําส่ัง จงเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดเพียงขอเดียว 

     1.ไมโครคอนโทรลเลอร (Microcontroller ) มีความหมายตรงกับขอใด  

 ก. ระบบโทรทัศนท่ีมาประยุกตใชงานไดหลากหลาย  

 ข. ระบบโทรศัพทท่ีมาประยุกตใชงานไดหลากหลาย  

 ค. ระบบคอมพิวเตอรขนาดเล็กท่ีมาประยุกตใชงานไดหลากหลาย  

 ง. ระบบเครื่องเสียงท่ีมาประยุกตใชงานไดหลากหลาย 

2. ขอใดกลาวผิด 

 ก. รอมมีคุณสมบัติ อานได เขียนไมได  

 ข. หนวยประมวลผลกลาง ปจจุบันอยูในรูปของไอซีท่ีเรียกอีกไมโครโปรเซสเซอร  

 ค. อุปกรณสวิตช ถือวาเปนอุปกรณอินพุต  

 ง. แรมเรียกอีกอยางหนึ่งวาหนวยความจ าโปรแกรม  

3. ไมโครคอนโทรลเลอรขนาด 8 บิต ตระกูลใดท่ีมีการท างานเปนแบบ RISC  

 ก. ตระกูล AVR    ข. ตระกูล MSC-51  

 ค. ตระกูล PICTURE    ง. ตระกูล BASIC STOP  

4. ไมโครคอนโทรลเลอรเบอร ATmega48 พอรตอินพุตเอาตพุตใหใชงานจ านวน  

 ก. 33 ขา     ข. 23 ขา  

 ค. 13 ขา     ง. 3 ขา ก.  

5. ขอใดไมใชคุณสมบัติท่ีถูกตองของ ATmega48  

 ก. มีหนวยความจ าขอมูล (RAM)  

 ข. มีหนวยความจําสําหรบัเก็บโปรแกรมแบบแฟลช (ROM)  

 ค. มีพอรตอินพุตเอาตพุตใหใชงานจํานวน 23 ขา  

 ง. มี Timer/Counters ขนาด 8 บิต 5 ตัว และ 16 บิต 10 ตัว  

6. ATmega48 มีหนวยความจําขนาดเทาไร  

 ก. รอมขนาด 8 Kbyte สามารถเขียน-ลบไดประมาณ 10,000 ครั้ง  

 ข. รอมขนาด 2 Kbyte สามารถเขียน-ลบไดประมาณ 10,000 ครั้ง  

 ค. รอมขนาด 4 Kbyte สามารถเขียน-ลบไดประมาณ 10,000 ครั้ง  

 ง. รอมขนาด 4 Kbyte สามารถเขียน-ลบไดประมาณ 100,000 ครั้ง  
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7. ATmega48 มีโมดูลสรางสัญญาณ Pulse width Modulator (PWM) ท้ังหมดก่ีแหลง  

 ก. 4 ชุด 12 ชองสัญญาณ   ข. 4 ชุด 8 ชองสัญญาณ  

 ค. 3 ชุด 12 ชองสัญญาณ   ง. 3 ชุด 6 ชองสัญญาณ  

8. ARDUINO UNO R3 ขาใดมีโครงสรางภายในรับสัญญาณ I2C (SCA)  

 ก. D0      ข. C7  

 ค. B5      ง. A5  

9. ขา Digital 11 ของ ARDUINO UNO R3 นอกจากจะเปนพอรตดิจิทัลแลวยังมีหนาท่ีเปนขา  

 ก. Capture/Compare/PWM (Pulse Width Modulation)  

 ข. Parallel Mode Operation  

 ค. SPI (SS)  

 ง. In-Circuit Serial Programming  

10. ARDUINO UNO R3 พอรตใดท่ีเหมาะสําหรับตอใชงานการสื่อสารแบบอนุกรม  

 ก. PORTB     ข. Analog 4  

 ค. PORTD     ง. Digital 0 

 

ความรูเกี่ยวกับไมโครคอนโทรลเลอรเบ้ืองตน 

 ไมโครคอนโทรลเลอร (อังกฤษ: Microcontroller มักยอวา µC, uC หรือ MCU) คือ อุปกรณควบคุม

ขนาดเล็ก ซ่ึงบรรจุความสามารถท่ีคลายคลึงกับระบบคอมพิวเตอร โดยในไมโครคอนโทรลเลอรไดรวม 

เอาซีพียูหนวยความจําและพอรต ซ่ึงเปนสวนประกอบหลักสําคัญของระบบคอมพิวเตอรเขาไวดวยกันโดยทํา

การบรรจุเขาไวในตัวถังเดียวกัน 

 ไมโครคอนโทรลเลอรถาแปลความหมายแบบตรงตัวก็คือ ระบบคอนโทรลขนาดเล็กเรียกอีกอยาง

หนึ่งคือเปนระบบคอมพิวเตอรขนาดเล็ก ท่ีสามารถนํามาประยุกตใชงานไดหลากหลาย โดยผานการออกแบบ

วงจรใหเหมาะกับงานตาง ๆ และยังสามารถโปรแกรมคําสั่งเพ่ือควบคุมขา Input / Output เพ่ือสั่งงานใหไป

ควบคุมอุปกรณตาง ๆ ไดอีกดวย ซ่ึงก็นับวาเปนระบบท่ีสามารถนํามาประยุคใชงานไดหลากหลาย ท้ังทางดาน

Digital และ Analog ยกตัวอยางเชน ระบบสัญญาณตอบรับอัตโนมัติ, ระบบบัตรคิว, ระบบตอกบัตรพนักงาน 

และอ่ืนๆ ยิ่งระบบไมโครคอนโทรลเลอรในยุคปจจุบันนั้นสามารถท าการเชื่อตอกับระบบ Networkของ

คอมพิวเตอรท่ัวไปไดอีกดวย ดังนั้นการสั่งงานจึงไมใชแคหนาแผงวงจร แตอาจจะเปนการสั่งงานอยูคนละซีก

โลกผานเครือขายอินเตอรเน็ตก็ได 
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ไมโครคอนโทรลเลอรตระกูลตาง ๆ ท่ีไดรับความนิยมและมีพัฒนาการมาจนถึงปจจุบันมีดังนี้ 

1. Z-80 

ไมโครคอนโทรลเลอรท่ีนิยมใชกัน เริ่มตั้งแตตัวแรกท่ีเปนลักษณะของ CPU ไมถึงข้ันเรียกวา

ไมโครคอนโทรลเลอร ก็คือ ตระกูล Z80 เปนลักษณะของ CPU เล็กๆ ท่ีตองอาศัย IO ตางๆ เพ่ิมเติมเขามามาก 

จึงท าใหบอรดมีขนาดคอนขางใหญ จัดไดวาเปนการเริ่มตนการเรียนรูท่ีดีของยุคสมัยนั้น ท าใหไดเรียนรูชุดค 

าสั่งท่ีเปน Op Code 

 

 

 

2. MCS-51 

บริษัทท่ีสรางไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 เปนบริษัทแรกคือบริษัท Intel ตระกูล MCS-51 

เปนตระกูลท่ีพัฒนาตอจาก Z80 ทําใหการศึกษาเรียนรูไมโครคอนโทรลเลอรงายข้ึนกวาเดิม ไมวาจะเปนการ

เขียนโปรแกรมในลักษณะของ Assembly Code แลวโหลดลงบอรดเพ่ือใชงาน ตลอดสถาปตยกรรมในการ

ออกแบบ ไมโครคอนโทรลเลอรรุนนี้จะชวยลดอุปกรณรอบขางลงไปไดมาก เหมาะท่ีจะนําไปใชงานจริง 
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ตัวอยางการตอใชงาน MCS-51 บนบอรดทดลองจริง อุปกรณรอบขางจะนอยกวา Z-80 มากทําให

ออกแบบวงจรไดงายข้ึนมาก 

 

 

 

 

 

 

3.PIC 

บริษัท Microchip Technology เปนผูสรางและผลิต PIC เปนไมโครคอนโทรลเลอรยุคตอมาท่ีไดรับ

ความนิยมสู ง อีกตระ กูลหนึ่ ง  ตั้ งแตอดีตจนถึ งป จจุบั น  คํ าว า  PIC ย อมาจากคําว า  (Peripheral 

InterfaceController) ไมโครคอนโทรลเลอรตระกูลนี้ มีการพัฒนาเทคโนโลยีข้ึนในทุกดาน ทําใหไดรับความ

นิยมกวาไมโครคอนโทรลเลอรยุคเกา เพราะในเรื่องของอุปกรณตอพวงท่ีมีนอย ประกอบกับมีหนวยความจํา

EEPROM ในตัว จึงทําใหงายตอการบันทึกและจัดก็บขอมูล และ PORT ตางๆ ไดมีการ latch ในตัว IC อยูแลว 

จึงสามารถตอออกมาใชงานภายนอกไดโดยตรง มีกระแสและแรงดันท่ีเพียงพอ และอีกความสามารถหนึ่ง คือ

สามารถโปรแกรมตัว Boot Loader เขาไปในตัวไมโครคอนโทรลเลอรได จึงท าใหงายในการโหลดโปรแกรม

เขาไปจากคอมพิวเตอรโดยผานทาง Serial Port และกดปุม Reset เพียงอยางเดียว ไมตองการเครื่องโปรแกรม 

IC เพ่ิมเติม อยางท่ีตองมีกับระบบไมโครคอนโทรลเลอรรุนเกาอยาง MCS-51 

 

 

 

 

ตัวอยางการตอใชงาน PIC กับบอรดทดลองจริง ฟงกชั่นการใชงานคอนขางครบ และโปรแกรมงาย 

โดย CCS, HI-TECH C Compiler, C18 C Compile, C30 C Compiler, MPLAB เปนตน 
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4.AVR 

AVR เปนไมโครคอนโทรลเลอรรุนตอมาท่ีมีการพัฒนาตอมาจาก MCS-51 โดยบริษัท ATMEL อัน

เนื่องมาจากวา MCS-51 ยุคหลังนี้ไมคอยมีคนใชงานจริง และมีใชงานแตเฉพาะในสถาบันการศึกษา เปนเชนนี้

ก็เพราะวาการออกออกแบบวงจรท่ีคอนขางยุงยาก และตองอาศัยการตออุปกรณรวมเยอะนั้นเองดังนั้น AVR 

จึงเขามาเปนท่ีนิยมในการทํางานดานนี้ โดยคุณสมบัติหลักท่ีนาสนใจก็คือ สามารถ Interfaceผาน USB ได

โดยตรง ซ่ึงไมโครคอนโทรลเลอรยุคเกาทําไดโดยตอผานพอรต RS-232 แตเนื่องดวยคอมพิวเตอรยุคใหม พอรต 

RS-232 เริ่มหายาก ดังนั้น AVR จึงไดรับความนิยม 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

5. Arduino 

Arduino เปนไมโครคอนโทรลเลอรบอรดแบบสําเร็จรูปในยุคปจจุบัน ซ่ึงถูกสรางมาจาก Controller

ตระกูล ARM ของ ATMEL ขอดีของไมโครคอนโทรลเลอรบอรดคือเรื่องของ Open Source ท่ีสามารถนําไป
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พัฒนาตอเปนอุปกรณตางๆไดและความสามารถในการเพ่ิม Boot Loader เขาไปท่ีตัว ARM จึงท าใหการ

Upload Code เขาตัวบอรดสามารถท าไดงายข้ึน และยังมีการพัฒนา Software ท่ีใชในการควบคุมตัวบอรด

ของ Arduino มีลักษณะเปนภาษา C++ ท่ีโปรแกรมเมอรมีความคุนเคยในการใชงาน ตัวบอรดสามารถนํา

โมดูลมาตอเพ่ิม ซ่ึงทาง Arduino เรียกวาเปน shield เพ่ือเพ่ิมความสามารถเพ่ิมข้ึน 

 

 

 

 

 

 

 

 หนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

โครงสรางโดยท่ัวไปของไมโครคอนโทรลเลอรสามารถแบงออกมาไดเปน 5 สวนใหญๆ ดังตอไปนี้ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1. หนวยประมวลผลกลางหรือซีพียู (CPU : Central Processing Unit) 

2. หนวยความจํา (Memory) สามารถแบงออกเปน 2 สวน คือหนวยความจําท่ีมีไวสําหรับเก็บ

โปรแกรมหลัก (Program Memory) เชน Flash Memory ลักษณะการทํางานของหนวยความจํานี้ เปน

หนวยความจําท่ีอาน-เขียนไดดวยไฟฟา เปรียบเสมือนฮารดดิสกของเครื่องคอมพิวเตอรตั้งโตะ คือขอมูลใด ๆ 

ท่ีถูกเก็บไวในนี้จะไมสูญหายไปแมไมมีไฟเลี้ยง อีกสวนหนึ่งคือหนวยความจําขอมูล (Data Memory) ใชเปน

เหมือนกับกระดาษทดในการคํานวณของซีพียู และเปนท่ีพักขอมูลชั่วคราวขณะทํางาน แตหากไมมีไฟเลี้ยงใน
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การท างานขอมูลจะหายไปคลายกับหนวยความแรม (RAM) ในเครื่องคอมพิวเตอรท่ัวๆไป แตสําหรับ

ไมโครคอนโทรลเลอรสมัยใหม หนวยความจ าขอมูลมีท้ังท่ีเปนหนวยความจําแรม ซ่ึงขอมูลจะหายไปเม่ือไมมี

ไฟเลี้ยง และเปนอีอีพรอม (EEPROM : Erasable Electrically Read-Only Memory) ซ่ึงสามารถเก็บขอมูล

ไดแมไมมีไฟเลี้ยงก็ตาม ในอดีตเปนหนวยความจ าโปรแกรมแบบ EPROM หนวยความจ าท่ีลบดวยแสง 

3. สวนติดตอกับอุปกรณภายนอก หรือพอรต (Port) มี 2 ลักษณะคือ พอรตอินพุต (Input Port) และ

พอรตสงสัญญาณหรือพอรตเอาตพุต (Output Port) สวนนี้จะใชในการเชื่อมตอกับอุปกรณภายนอก ถือวาเปน

สวนท่ีสําคัญมาก พอรตอินพุตรับสัญญาณเพ่ือน าไปประมวลผลและสงไปแสดงผลท่ีพอรตเอาตพุต เชน การ

ติดสวางของหลอดไฟ เปนตน 

4. ชองทางเดินของสัญญาณ หรือบัส (BUS) คือเสนทางการแลกเปลี่ยนสัญญาณขอมูลระหวาง ซีพียู

หนวยความจําและพอรต เปนลักษณะของสายสัญญาณจํานวนมากอยูภายในตัวไมโครคอนโทรลเลอร โดย

แบงเปนบัสขอมูล (Data Bus) บัสแอดเดรส (Address Bus) และบัสควบคุม (Control Bus) 

5. วงจรกําเนิดสัญญาณนาฬิกา นับเปนสวนประกอบท่ีสําคัญมากอีกสวนหนึ่ง เนื่องจากการท างานท่ี

เกิดข้ึนในตัวไมโครคอนโทรลเลอร จะข้ึนอยูกับการกําหนดจังหวะ หากสัญญาณนาฬิกามีความถ่ีสูง จังหวะการ

ทํางานก็จะสามารถท าไดถ่ีข้ึน สงผลใหไมโครคอนโทรลเลอรตัวนั้น มีความเร็วในการประมวลผลสูงตามไปดวย 

การเขียนโปรแกรมไมโครคอนโทรลเลอรภาษาซีถือวาเปนภาษาระดับกลาง 

 

ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 

ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 ไดจัดใหมีสวนประกอบภายใน เพ่ืออา นวยความสะดวกแกผูเชน ไทม

เมอร/เคาเตอร พอรตอนุกรม (Serial Port) และสําหรับไมโครคอนโทรลเลอรบางตัวอาจมีสวนอ่ืนเพ่ิมเติมเขา

มาอีกเชนเบอรAT80C515, AT80C535 มีวงจรแปลงสัญญาณอนาล็อกเปนสัญญาณดิจิทัล (Analog to Digital 

Converter) 

2.1.1 คุณสมบัติท่ัวไปของไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 

เนื่องจากคุณสมบัติของไมโครคอนโทรลเลอรแตละเบอรนนจะมีความแตกตางกันในรายละเอียด ใน

ท่ีนี้จะขออางถึงเบอร AT89S52 ของบริษัท Atmel ซ่ึงเปนไมโครคอนโทรลเลอรขนาด 8 บิต มีคุณสมบัติดังนี้ 

- มีหนวยความจา แบบแฟลช (Flash Memory) ขนาด 8กิโลไบท 

- โปรแกรมผานพอรตอนุกรมมาตรฐาน SPI (SPI Serial Interface) 

- สามารถโปรแกรมและลบซํ้านับได 1000ครั้ง 

- ใชแหลงหลงจายไฟกระแสตรงขนาด 5 โวลต( ทา งานในชวง 4-6 โวลต) 

- ทํางานดวยสัญญาณนาฬิกาตั้งแต0-24 MHz 

- สามารถปองกนั หนวยความจา ได3 ระดับ 

- มีหนวยความจา ขอมูล(RAM) ขนาด 256ไบต 
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- มี 32 บิตอิสระสามารถเขาถึงระดับบิตได 

- มีไทเมอร/ เคาเตอรขนาด 16-bit ท้ังหมด 2 ตัว 

- รองรับอินเตอรรับได 8 แหลง 

- สามารถสื่อสารขอมูลแบบอนุกรมไดดวย UART Channel 

- มีโหมดการท างานแบบ Low Power Idle และ Power Down เพ่ือประหยัด 

    พลังงาน 

- มี Watchdog Timer เพ่ือใหการท างานของระบบสามารถ Reset ไดอัตโนมัติ 

สถาปตยกรรมของไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 (เบอร AT89S52) 

การจัดเรียงขาของ MCS-51(เบอร AT89S52) เปนไปตามรูป 

 

 

 

 

 

 

 

 

- VCC ตอไฟเลี้ยง (Supply Voltage 5 V) 

- GND ตอกราวด(Ground) 

- Port 0 (P0.0-P0.7) เปนพอรต 2 ทิศทางขนาด 8 บิตสามารถท างานได 2 หนาท่ีคือเปนพอรต

อินพุต 

- เอาตพุตท่ัวไป และใชเปนพอรตสําหรับติดตอกับหนวยความจําภายนอกคือรับสงขอมูล และ

กําหนดแอดเดรสไบตตอ (A0-A7) 

- Port 1 (P1.0-P1.7) เปนพอรต 2 ทิศทางขนาด 8 บิต มีการตอความตานทาน (Pull-up 

Resistant) ไวภายใน ทา หนาท่ีเปนพอรตอินพุตเอาตพุตท่ัว ไป นอกจากนั้นยังใชงานเปนขา

อินพุตเอาตพุตของไทเมอร2 

- Port 2 (P2.0-P2.7) เปนพอรต 2 ทิศทางขนาด 8 บิต มีการตอความตานทาน (Pull-up 

Resistant) ไวภายใน สามารถท างานได 2 หนาท่ีคือเปนพอรตอินพุตเอาตพุตท่ัวไป และใชเปน

พอรตสําหรับติดตอกบั หนวยความจา ภายนอกคือรับสงขอมูลและกา หนด แอดเดรสไบตสูง 

(A8-A15)Port3 (P3.0-P3.7) เปนพอรต 2 ทิศทางขนาด 8 บิตและ มีการตอความตานทาน (Pull-

up Resistant)ไวภายในทําหนาท่ีคือเปนพอรตอินพุตเอาตพุตท่ัว ไปยังใชงานเปนสัญญาณควบคุม

การติดตอกับหนวยความจา การอินเตอรรัปตและอ่ืนๆRST เปนขาอินพุตท่ีใชสัญญาณสําหรับรี

เซ็ตซีพียูซีพียจูะถูกรีเซ็ตเม่ือขานี้เปนลอจิก“1” นาน 2แมชินไซเคิล หรือ 24 ไซเคิลของสัญญาณ
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นาฬิกาALE/PROG ทําหนาท่ีเปนขาเอาตพุตเม่ือซีพียูตองการติดตอกับหนวยความจําภายนอกจะ

ทําการสงสัญญาณพลัสออกมาท่ีขานี้เพ่ือทําการแอดเดรสไบตตอของหนวยความจา ภายนอกและ

ขานี้จะเปนอินพุตเม่ืออยูในระหวางโปรแกรมแฟลช PSEN เปนขาเอาตพุตใชในการติดตอกับ

หนวยความจา โปรแกรมภายนอกคือเม่ือซีพียูทําการประมวลผลกับหนวยความจําภายนอกขานี้

จะแอคทีฟสองครั้ง EA/VPP เปนขาเอาตพุตและตองการลอจิก “0” เพ่ือยอมใหซีพียูสามารถ

เขาถึงหนวยความจาภายนอกไดซ่ึงอยูท่ีตําแหนง 0000H ถึงFFFFH นอกจากนี้แลวขานี้ยังใชรับไฟ 

12 โวลตเพ่ือใชในระหวางท่ีทําการโปรแกรมแฟลช XTAL1 เปนขาอินพุตของวงจรออสซิลเลเตอร

แอมปลิไฟเออรและยงัเปนอินพุตของวงจรกา เนิดสัญญาณนาฬิกาภายใน XTAL2 เปนขาเอาตพุต

ของวงจรออสซิลเลเตอรแอมปลิไฟเออร 

 

เนื้อหาสาระ  

1. ความรูเบ้ืองตน 

    1.1 ความรูเก่ียวกับไมโครคอนโทรลเลอรเบื้องตน 

 1.2 ไมโครคอนโทรลเลอรตระกูลตางๆ 

2. หนาท่ีและสวนตางๆของไมโครคอนโทรลเลอร 

3. ไมโครคอนโทรลเลอร AVR 

    3.1 หนาท่ีและหลักการทํางาน 

    3.2 โครงสรางและสวนประกอบ 

    3.3 รูปแบบการทําไปใชงาน 

    3.4 วธิีการรักษาและการซอมบํารุง 

4. บอรดไมโครคอนโทรลเลอร Arduino 

    4.1 หนาท่ีและหลักการทํางาน 

    4.2 โครงสรางและสวนประกอบ 

    4.3 รูปแบบการทําไปใชงาน 

    4.4 วธิีการรักษาและการซอมบํารุง 
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กิจกรรมการเรียนการสอน 

ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

1.1 ครูบอกจุดประสงคของการเรยีนในบทเรียนน้ี 
1.2 ครูสอบถามความสําคญัของโครงสรางและ
หนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 
1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 10 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน
บทเรียนน้ี  
 1.2 นักเรียนบอกความสําคญัของ 

โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของ    

ไมโครคอนโทรลเลอร 

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรยีนหนวยท่ี 10 

 1. คําถามประจําหนวย 
 2. แบบทดสอบกอน 
  เรียนหนวยท่ี 10 

2. ขั้นสอนทฤษฎ ี   

 2.1 ครูอธิบายความสําคญัของโครงสรางและหนาท่ี
สวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร      ใชสื่อ 
power point ประกอบการสอน 
 2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับการทํางานของ      
โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของ    
ไมโครคอนโทรลเลอร 

2.1 รับฟงคําบรรยาย 
2.2 ตอบคําถามและแสดงความคดิเห็น 

 1. power point  
  หนวยท่ี 10 
 2. คําถามหนวยท่ี 10 

3. ขั้นสรุป   

 3.1 ครูและนักเรยีนชวยกันสรุปและครซูักถาม 

 ปญหาขอสงสัย 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยท่ี 10 

4. ขั้นสอนปฏิบัติ   

4.1 ใหนักศึกษาโครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ 

ของ ไมโครคอนโทรลเลอรและทําตามใบมอบงานท่ี 

10 

4.1 นักศึกษาแสดงผังโครงสรางและหนาท่ีสวน

ตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

 1.ใบตรวจผลงานตามใบ

มอบงานท่ี 10 

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี  

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 10 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรยีน 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลัง

เรียนหนวยท่ี 10 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเตมิเก่ียวกับการ

คํานวณเก่ียวกับระบบตัวเลขและ การคํานวณ และ

ทํา ตามใบมอบงานท่ี 10 และทําแบบฝกหัดทาย

หนวยเรียนหนวยท่ี 10 สงในสัปดาหตอไป 

6.1 รับมอบหมายงาน  1. ใบมอบงานหนวยท่ี 

10 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย   

7.1 ตรวจความเรียบรอยและความเรียบรอย 

        ของหองเรียนหองปฏิบัติงาน 

7.1 ชวยกันจัดเก็บและทําความสะอาด      

หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรียบรอย 

 1.ใบตรวจสอบความ 

  เรียบรอย 
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งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

 - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 10 

ขณะเรียน 

 - ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับโครงสรางไมโครคอนโทรลเลอร  

หลังเรียน 

      - ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับโครงสรางไมโครคอนโทรลเลอร และทําแบบฝกหัดทายหนวย

เรียนหนวยท่ี 10 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร หนวยท่ี 10 เรื่อง โครงสราง

ไมโครคอนโทรลเลอร  

2. สไลดอิเล็กทรอนิกส (power point) เรื่อง ระบบตัวเลขและการคํานวณ 

3. แบบฝกหัดทายหนวยเรียนท่ี 10 

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

- ทดสอบกอนเรียน (Pre-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 10 แบบตัวเลือก จํานวน 10 ขอ  

 ขณะเรียน 

- ถาม – ตอบปญหา,  ความสนใจ,  ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

- ทดสอบหลังเรียน (Post-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 10 แบบตัวเลือก จํานวน 10 ขอ              

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลกอนเรียนหนวยท่ี 10 จํานวน 10 ขอ  

2.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 10 จํานวน 10 ขอ 

 3.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 4.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

          1. สุชิน ชินสีห. (2563). วงจรดิจิทัล นนทบุรี : โรงพิมพ  บริษัท ศูนยหนังสือเมืองไทย จํากัด. 

 2. เอกสารประกอบการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001  
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บันทึกหลังการสอน 

วิชา  ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  รหัสวิชา  30120-2001  หนวยท่ี...........สอนครัง้ท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                        จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

 อ่ืน ๆ ระบุ...................................................... 

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

จํานวนนักเรียนท่ีสอน............................คน 

นักเรียนท่ีขาดเรียน................................คน 

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

 

                         

  ลงช่ือ

...................................................... 

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี........เดือน.........................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 10 ช่ือหนวย โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

 

 จงอธิบาย ใหผูเรียนกาเครื่องหมายถูก / ในขอท่ีคิดวาถูก และกาเครื่องหมายผิด x ในขอท่ีคิดวาผิด 

____1.สวนประกอบของไมโครคอนโทรลเลอรคือ หนวยอินพุต/เอาตพุต หนวยประมวลผล 

       หนวยความจํา และพอรต 2. Arduino เปนภาษาเยอรมันน 

____3. ขาพอรตของไมโครคอนโทรลเลอรคือขาท่ีตอกับอุปกรณอินพุต/เอาตพุต  

____4. ไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล Arduino มีการทํางานแบบ RISC  

____5. Arduino Ethernet With PoE Module เปนบอรด Arduino ท่ีใช MCU เบอรเดียวกับ Arduino 

      Uno SMD 

____6. ไมโครคอนโทรลเลอรมักยอวา µC, uC หรือ MCU  

____7. ปจจุบันบริษัท Microchip Technology เปนผูสรางไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล Arduino  

____8. Arduino ไมโครคอนโทรลเลอรบอรดแบบสําเร็จรูป  

____9. Arduino Uno R3 เปนบอรด Arduino ท่ีไดรับความนิยมมากท่ีสุด  

____10. Arduino Pro Mini 328 3.3 V เปนบอรด Arduino ขนาดเล็ก  

____11. Arduino Mega 2560 R3 เปนบอรด Arduino ท่ีออกแบบมาสําหรับงานท่ีตองใช I/O มากกวา   

       Arduino Uno R3    

____12. Arduino Mega ADK เปนบอรดท่ีออกแบบมาใหบอรด Mega 2560 R3 สามารถติดตอกับ อุปกรณ  

       Android Device ผานพอรต USB Host ของบอรดได  

____13. ไมโครคอนโทรลเลอรท่ีนิยมใชกัน เริ่มตั้งแตตัวแรกท่ีเปนลักษณะของ CPU ไมถึงข้ันเรียกวา  

       ไมโครคอนโทรลเลอรก็คือ ตระกูล Z80  

____14. AVR เปน ไมโครคอนโทรลเลอรรุนหลังๆ ท่ีมีการพัฒนาตอมาจาก MCS-51 โดยบริษัท ATMEL 

____15. Raspberry Pi เปน Board ใช Controller ตระกูล ARM  

____16. Arduino Due เปนบอรด Arduino ท่ีเปลี่ยนชิป MCU ใหม ซ่ึงจากเดิมเปนตระกูล AVR เปลี่ยนเปน 

       เบอร AT91SAM3X8E (ตระกูล ARM Cortex-M3)  

____17. โมดูลมาตอเพ่ิมของ Arduino จะเรียกวาเปน Shield  

____18. หนวยความจ าสามารถแบงออกเปน 2 สวน คือ หนวยความจ าโปรแกรม และหนวยความจ า ขอมูล  

____19. ตระกูล MCS-51 เปนตระกูลท่ีเกิดมากอน Z80  

____20. AVR มีคุณสมบัติหลักท่ีคือสามารถ Interface ผาน USB ไดโดยตรง 
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แบบทดสอบหลังเรียน วิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 10 ช่ือหนวย โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

 

 จงทําเครื่องหมาย × ลงในขอท่ีถูกตองท่ีสุด 

1. MCU เปนชื่อเรียกของอะไร 

  ก. ไมโครคอนโทรลเลอร ข. ไมโครโปรเซสเซอร 

 ค. หนวยประมวลผลกลาง ง. หนวยความจํา 

2. ขอใดเปนความแตกตางระหวางไมโครโปรเซสเซอรกับไมโครคอนโทรลเลอร 

 ก. ไมโครโปรเซสเซอรมีหนวยความจําภายใน 

  ข. ไมโครคอนโทรลเลอรไมมีความจําภายใน 

  ค. ไมโครโปรเซสเซอรมีหนวยความจําและพอรตเชื่อมตออุปกรณอินพุตและเอาตพุต 

  ง. ไมโครคอนโทรลเลอรมีหนวยความจําและพอรตเชื่อมตออุปกรณอินพุตและเอาตพุต 

3. โครงสรางพ้ืนฐานของไมโครคอนโทรลเลอรขอใดไมใชสวนประกอบของโครงสราง 

  ก. หนวยความจําขอมูล   ข. หนวยประมวลกลาง 

  ค. วงจรกําเนิดสัญญาณไซน  ง. สวนติดตอกับอุปกรณภายนอกหรือพอรต 

4. Data Bus เปนชองทางเดินสัญญาณใด 

(จุดประสงคเชิงพฤติกรรมขอ 1) 

  ก. สายสัญญาณท่ีใชในการรับสงขอมูลหรือรหัสค าสั่งตางๆ 

  ข. สายสัญญาณท่ีสงสัญญาณควบคุมการท างานตางๆ 

 ค. สายสัญญาณตําแหนงของขอมูลในหนวยความจํา 

  ง. สายสัญญาณท่ีสงสัญญาณนาฬิกา  

5. ไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 ถูกพัฒนาใหเปนไมโครคอนโทรลเลอรตระกูลใด 

(จุดประสงคเชิงพฤติกรรมขอ 2) 

  ก. ARM     ข. AVR 

  ค. PIC     ง. MSP 

6. ไมโครคอนโทรลเลอรตระกูลอะไรท่ีน ามาสรางบอรด Arduino UNO R3 

  ก. MCS-51    ข. MSP  

  ค. PIC     ง. AVR 

7. การสื่อสารตามมาตรฐานการรับสงขอมูลแบบ RS-232 เปนการสื่อสารขอมูลแบบใด 

  ก. SPI     ข. I2C 

  ค. UART    ง. RS-485 
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8. ARDUINO UNO R3 ขาใดมีโครงสรางภายในรับสัญญาณ I2C (SCA)  

  ก. D0      ข. C7  

  ค. B5      ง. A5 

9. ขา Digital 11 ของ ARDUINO UNO R3 นอกจากจะเปนพอรตดิจิทัลแลวยังมีหนาท่ีเปนขา  

  ก. Capture/Compare/PWM (Pulse Width Modulation)  

  ข. Parallel Mode Operation  

  ค. SPI (SS)  

  ง. In-Circuit Serial Programming  

10. ARDUINO UNO R3 พอรตใดท่ีเหมาะสําหรับตอใชงานการสื่อสารแบบอนุกรม  

  ก. PORTB     ข. Analog 4  

  ค. PORTD     ง. Digital 0 

 

เฉลยใบประเมินผลหนวยท่ี 10 (กอนเรียน) 

เรื่อง โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

 

 

แบบทดสอบกอนเรียน 

ขอท่ี คําตอบ 

1 ค 

2 ค 

3 ก 

4 ข 

5 ค 

6 ค 

7 ก 

8 ก 

9 ง 

10 ข 

 

 

 

 

 



272 
  

เฉลยใบประเมินผลหนวยท่ี 10 (หลังเรียน) 

เรื่อง โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

 

 

แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี คําตอบ 

1 ก 

2 ง 

3 ค 

4 ก 

5 ข 

6 ง 

7 ค 

8 ก 

9 ง 

10 ข 
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ใบงานท่ี 10-1 

ทดลองกดปุมสวิตช ในชุดทดลองไมโครคอนโทรลเลอร 

1. จุดประสงคเชิงพฤติกรรม  

1.1 อธิบายโครงสรางไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล PIC 16F877ได  

1.2 บอกคุณสมบตัิของไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล PIC 16F877ได  

1.3 ปฏิบัติการตอวงจรรีเซต (Reset) ได  

2. สมรรถนะงาน อธิบายโครงสรางไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล PIC 16F877ตามหลักการโครงสรางของ

สมองกลฝงตัว  

3. เครื่องมือ วัสดุ และอุปกรณ 

 

 

 

 

 

 

 

4. คําแนะนํา 

1. ตรวจเช็คอุปกรณอิเล็กทรอนิกสกอนการใชงาน 

2. ตรวจสอบเครื่องมือใหพรอมกอนการปฏิบัติงาน 

5. ขอควรระวัง 

1. ตองตรวจสอบการตออุปกรณทุกครั้ง กอนจายสัญญาณไฟ 

6. ลําดับข้ัน (การทดลอง/การปฏิบัติงาน) 

1. วาดรูป ขาสัญญาณตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร เบอร 16F877 ตามรูป 
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2. อธิบายขาสัญญาณตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร เบอร 16F877 

3. ตอวงจรตามรูป 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปแสดงการตอวงจรรีเซตแบบมีสวิตชกด 

 

1. สังเกตแลวบันทึกลงตาราง 

2. คําถาม 

2.1 จากผลการทดลอง สวิตชปุมกดทําหนาท่ี 

....................................................................................................................................................................

....................................................................................................................................................................

....................................................................................................................................................................

................................................................................................................ 

2.2 จากผลการทดลอง การรีเซต เพ่ือประโยชนอยางไรในวงจร 

....................................................................................................................................................................

....................................................................................................................................................................

....................................................................................................................................................................

................................................................................................................ 
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2.3 สรุปและวิจารณผล 

....................................................................................................................................................................

.......................................................................................................................................... 

....................................................................................................................................................... 

....................................................................................................................................................... 
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ใบงานท่ี 10-2 

การเขียนโปรแกรมควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร 

1. จุดประสงคเชิงพฤติกรรม 

1.1 อธิบายการเขียนภาษาคอมพิวเตอรได 

1.2 อธิบายการเขียนภาษาซีได 

1.3 ปฏิบัติการใชคําสั่งควบคุมตาง ๆ ในภาษาซีได 

2. สมรรถนะงาน 

อธิบายการเขียนภาษาคอมพิวเตอรตามหลักการโครงสรางโปรแกรม 

3. เครื่องมือ วัสดุ และอุปกรณ 

 

 

 

 

 

4. คําแนะนํา 

1. ตรวจเช็คอุปกรณอิเล็กทรอนิกสกอนการใชงาน 

2. ตรวจสอบเครื่องมือใหพรอมกอนการปฏิบัติงาน 

5. ขอควรระวัง 

1. ตองตรวจสอบการตออุปกรณทุกครั้งกอนจายสัญญาณไฟ 

2. ตองหยุดจายไฟฟากอนทําการปอนโปรแกรมเขาไมโครคอนโทรลเลอร 

6. ลําดับข้ัน (การทดลอง/การปฏิบัติงาน) 

1. เขียนภาษาซีในโปรแกรม PIC C และบันทึก 
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2. อธิบายการทํางานของคําส่ังเง่ือนไข if - else 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3. อธิบายการทํางานของคําส่ังเง่ือนไข if หลายทางเลือก 

4. คําถาม 

4.1 จากผลการทํางาน คําส่ังในโปรแกรมมีผลอยางไร 

....................................................................................................................................................................

....................................................................................................................................................................

....................................................................................................................................................................

....................................................................................................................................................................

.................................................................................................................................................................... 

4.2 สรุปและวิจารณผล 

....................................................................................................................................................................

.................................................................................................................................................................... 
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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงาน 

 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร    รหัสวิชา 30120-2001 

  ช่ือหนวย โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

  เรื่อง โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 

หมายเหตุ คะแนน

เต็ม 

คะแนน

ท่ีได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1 การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2 การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3 ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 1   

1.4 เก็บรักษาเครื่องมือ และชุดทดลอง 1   

2.  ผลงาน    

2.1 ทดลองกดปุมสวิตช ในชุดทดลองไมโครคอนโทรลเลอร 6   

2.2 การเขียนโปรแกรมควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร 6   

3.  กิจนิสัยในการปฏิบัติงาน    

3.1 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   

รวม 20   

 

 

ลงชื่อ                                  ผูประเมิน 

        (นางสาวกาญจนา  อุพงศ) 
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แผนการจัดการเรียนรูท่ี  11 หนวยท่ี  11 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  14 

ชื่อหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-

Segment 

ชั่วโมงรวม  5 ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment จํานวนชั่วโมง  5  ชั่วโมง 

 

หัวขอเรื่องและงาน 

1. LED และการเขียนโปรแกรม Arduino IDE 

1.1 คําสั่งท่ีใชในโปรแกรม Arduino IDE ท่ีเก่ียวของกับ LED 

1.2 วงจร LED ไฟกระพริบ 

1.3 วงจร LED ไฟวิ่ง 

2. 7-Segment และการเขียนโปรแกรม Arduino IDE 

2.1 คําสั่งท่ีใชในโปรแกรม Arduino IDE ท่ีเก่ียวของกับ 7-Segment 

2.2 ควบคุม 7-Segment หลักเดียว 

2.2 ควบคุม 7-Segment สี่หลัก 

สาระการเรียนรู 

การเขียนโปรแกรมแสดงผล LED 

 LED ยอมาจาก Light Emitting Diode ซ่ึงจะใหแสงสวางเม่ือมีกระแสไฟฟาไหลเขาถูกข้ัวคือ ไหลจาก

ข้ัวแอโนด (ข้ัวบวก) ไปยังแคโทด (ข้ัวลบ) การเปลงสีของ LED ท่ีตาง ๆ กันข้ึนอยูกับการเปลี่ยนระดับพลังงาน

ของอิเล็กตรอนอิสระไปสูโฮล 

 เราสามารถควบคุมการติดสวางและระดับของ LED จากไมโครคอนโทรลเลอรได โดยการสั่งใหลอจิก

เปน 0 หรือ 1 ออกท่ีแตละขาของเอาทพุตของไมโครคอนโทรลเลอรลักษณะการตอ LED เขากับขาเอาทพุต

ของไมโครคอนโทรลเลอร มีรูปแบบการตออยู 2 แบบ คือ นําข้ัวแอโนดตอเขากับไมโครคอนโทรลเลอร และนํา

ข้ัวแคโทดตอเขากับไมโครคอนโทรลเลอร ซ่ึงการสั่งให LED ติดสวางและดับจะแตกตางกัน 

การเขียนโปรแกรมแสดงผล 7-Segment 

  7-Segment คือ การนํา LED 7 หลอดมาจัดวาง ใหมีลักษณะท่ีสามารถสื่อความหมายเปนตัวเลข 0-9 

ได ลักษณะการทํางานของ 7-Segment จะมีลักษณะการทํางานเหมือนกับ LED แตจะตองเลือกตอแลละขา

ของ 7-Segment ใหถูกตอง เพ่ือจะไดสื่อความหมายไดอยางถูกตอง โย LED แตละตําแหนงบน 7-Segment 

นั้นจะมีชื่อกํากับอยูเสมอ 

 
 



280 
  
จุดประสงคเชิงพฤติกรรมท่ีพึงประสงค  

 

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

1. อธิบายการเขียนโปรแกรมควบคุม LED 

และ 7-Segment 

2. เขียนไดอะแกรมของการเขียน

โปรแกรม ควบคุม LED และ 7-

Segment 

3. เขียนวงจรการควบคุม LED และ 7-

Segment 

4. อธิบายการทํางานของการควบคุม LED 

ได 

5. อธิบายการการเขียนโปรแกรมควบคม 

 7-Segment ได 

6. อธิบายการทํางานของ 7-Segment ได 

7. อธิบายการเขียนโปรแกรมควบคุม LED 

และ 7-Segment สื่อสารขอมูลได 

 

 

 

4. ตอวงจรการควบคุม LED และ 

7-Segmentไดถูกตอง 

2. ใชเครื่องมือวัดคาทางไฟฟาได 

    ถูกตอง 

3. ตอวงจรไดถูกตอง 

   

  

 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาท่ี

ของนักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอ

ตนเองและสังคม 

4. แตงกายถูกตองตาม

ระเบียบ 

5. แสดงความเคารพดวย

ทาที 

    ท่ีสวยงาม 

6. ทํางานดวยความเต็มใจ 

7. ใชวัสดุอุปกรณและ

เครื่องมืออยางประหยัด

ตระหนักถึงความปลอดภัย 
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แบบทดสอบกอนเรียน วิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 11 ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 

 

  

  คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

 

1. โปรแกรม Arduino IDE สามารถเรียกใชฟงกชั่นพ้ืนฐานไดทันทีโดยไมตอง 

       ก. ใชคําสั่ง #include เพ่ือผนวกไฟลเพ่ิม 

       ข. ใชคําสั่ง #plus เพ่ือผนวกไฟลเพ่ิม 

       ค. ใชคําสั่ง #add เพ่ือผนวกไฟลเพ่ิม 

       ง. ใชคําสั่ง #defile เพ่ือผนวกไฟลเพ่ิม 

2. ฟงกชั่น digitalWrite (pin, value) ทํางานอยางไร 

       ก. ใชเลือกโหมดการทํางานเปน OUTPUT 

       ข. ใชเลือกโหมดการทํางานเปน INPUT 

       ค. ใชกําหนดขาพอรต INPUT ใหมีสถานะเปนลอจิกสูงหรือลอจิกต่ํา 

       ง. ใชกําหนดขาพอรต OUTPUT ใหมีสถานะเปนลอจิกสูงหรือลอจิกต่ํา 

3. ฟงกชั่นเก่ียวกับการสื่อสารผานพอรตอนุกรมคือขอใด 

       ก. digitalWrite 

       ข. pinMode 

       ค. Serial .begin (int datarate) 

       ง. digitalRead 

4. ฟงกชั่น int Serial .available ( ) ใชสําหรับ 

       ก. ใชแจงวาไดรับสัญญาณแลว และพรอมสําหรับการอานไปใชงาน 

       ข. ใชแจงวาไดรับขอมูลตัวอักษร และพรอมสําหรับการอานไปใชงาน 

       ค. สงคากลับจากฟงกชั่น และพรอมสําหรับการอานไปใชงาน 

       ง. เปนการเลือกอัตราบอดเทากับ 9600 บิตตอวินาที 

5. ฟงกชั่น int Serial .read ( ) ใชสําหรับ 

       ก. อานคาขอมูลท่ีไดรับจากพอรตขนาน 

       ข. ใชเขียนแจงวากําลังลบคําสั่ง 

       ค. ใชเขียนแจงวากําลังอานคําสั่ง 

       ง. อานคาขอมูลท่ีไดรับจากพอรตอนุกรม 
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6. ถาตองการกําหนดขาอินพุตแอนะล็อกตองกําหนดดวยฟงกชั่น 

       ก. AnalogRead 

       ข. AnalogWrite 

       ค. ModePin 

       ง. digitalRead 

7. ฟงกชั่น unsigned long millis() คืนคาเปนคาเวลาในหนวยมิลลิวินาที ไดประมาณก่ีชั่วโมง 

       ก. ประมาณ 9 ชั่วโมง 

       ข. ประมาณ 8 ชั่วโมง 

       ค. ประมาณ 7 ชั่วโมง 

       ง. ประมาณ 6 ชั่วโมง 

8. ฟงกชั่น detachInterrupt(interrupt) ใชสําหรับ 

       ก. เริ่มการอินเตอรรัปตภายนอก 

       ข. ยกเลิกการอินเตอรรัปตภายนอก 

       ค. เลือกประเภทสัญญาณท่ีใชกระตุนใหเกิดการอินเตอรรัปต 

       ง. ฟงกชั่นกระโดดไปทํางานเม่ือเกิดอินเตอรรัปต 

9. ฟงกชั่น constrain(x, a, b) ทํางานอยางไร 

       ก. หาคาตัวเลขท่ีมากท่ีสุดของตัวเลขสองตัว 

       ข. หาคาตัวเลขท่ีนอยท่ีสุดของตัวเลขสองตัว 

       ค. ปดคาตัวเลขท่ีนอยกวาหรือมากกวาใหอยูในชวงท่ีกําหนด 

       ง. หาคาสัมบูรณของตัวเลข 

10. randomSeed(seed) คือฟงกชั่นอะไร 

       ก. ใชกําหนดตัวแปรสําหรับสรางตัวเลขแบบสุม 

       ข. ใชหาคาสัมบูรณของตัวเลขแบบสุม 

       ค. ใชหาคาท่ีนอยท่ีสุดของตัวเลขสองตัวแบบสุม 

       ง. ใชสรางตัวเลขเสมือนแบบสุม 
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เนื้อหาสาระ  

1. LED และการเขียนโปรแกรม Arduino IDE 

       1.1 คําสั่งท่ีใชในโปรแกรม Arduino IDE ท่ีเก่ียวของกับ LED                 

- คําสั่ง Digital Write เปนคําสั่งท่ีใชกําหนดสัญญาณ HIGH LOW ของขาดิจิทัลของ Arduino , 

HIGH คือลอจิก 1 ปลอยไฟออกแรงดัน 5V , LOW คือลอจิก 0 กําหนดขานั้นใหเปน กราวด 0V 

- คําสั่ง pinMode(xx, OUTPUT); คือการตั้งคาใหใหขาอะไรเปนเอาทพุท เชน ขา 11 , 12 , 13 

เปนตน 

- คําสั่ง digitalWrite() คือคําสั่งท่ีใชควบคุมการจายไฟ สําหรับแบบ Digital จะมีอยู 2 คาคือ 

HIGH (มีไฟ) และ LOW (ไมมีไฟ) 

- คําสั่ง delay() คือคําสั่งท่ีใชหนวงเวลา หรือนับเวลานั่นเองโดยจะมีหนวยเปน มิลลิวินาที (1 

วินาที = 1000 มิลลิวินาที) 500 จึงเทากับ ครึ่งวินาที 

       1.2 วงจร LED ไฟกระพริบ 

                    

       1.3 วงจร LED ไฟวิ่ง 
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2. 7-Segment และการเขียนโปรแกรม Arduino IDE 

       2.1 คําสั่งท่ีใชในโปรแกรม Arduino IDE ท่ีเก่ียวของกับ 7-Segment 

       ในการเขียนโปรแกรมสําหรัล 7-Segment หลักเดียวจะอาศัยรีจิสเตอร DDRD และ PORTD 

ในการสั่งงาน ซ่ึงจะงายกวาการใชงาน pinMode() และ digitalWrite() มาก เนื่องจากการเซ็คคา

เขาไปในรีจิสเตอร PORTD จะทําใหสามารถสั่งขาตั้งแตขา 0 ถึงขา 7 ไดพรอมๆกัน 

       แตโดยปกติแลวการนําเลขฐาน 2 ไปใสในโปรแกรมจะทําใหซัพซอน และยาวมากเกินไป จึง

นิยมทําเปนเลขฐาน 16 มากกวา ดังนั้นจึงได 

7 Segment Comon Anode : 0xF9 

7 Segment Comon Cathode : 0x06 

       สวนในกรณีของ 7-Segment สี่หลัก เนื่องจากการจะเขียนโปรแกรมใหภายในลูป (loop 

function) นั้นจัดการการแสดงผลตัวเลขไปพรอมๆกับการประมวลผลอ่ืนๆจะทําใหคอนขางท่ีจะ

เขียนโคดไดยาก ดังนั้นเพ่ือใหงายตอการเขียนโคด จึงตองใชไลบารี่ TimerOne เขามาเก่ียวของ 

เพ่ือความงายในการใชงาน 

       2.2 ควบคุม 7-Segment หลักเดียว 
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   2.2 ควบคุม 7-Segment สี่หลัก 
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กิจกรรมการเรียนการสอนกิจกรรมการเรียนการสอน 
 

ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

1.1 ครูบอกจุดประสงคของการเรยีนในบทเรียนน้ี 

1.2 ครูสอบถามความสําคญัของการเขียน

โปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 

1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรียน หนวยท่ี 11 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน 

  บทเรียนน้ี 

 1.2 นักเรียนบอกความสําคญัของการเขียน

โปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 11 

 1. คําถามประจําหนวย 

 2. แบบทดสอบกอน 

  เรียนหนวยท่ี 11 

2. ขั้นสอนทฤษฎ ี   

2.1 ครูอธิบายการเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-

Segment ใชสื่อ power point ประกอบ 

 2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับการเขียนโปรแกรมควบคุม 

LED และ 7-Segment 

2.1 รับฟงคําบรรยาย 

2.2 ตอบคําถามและแสดงความคดิเห็น 

  1. power point  

  หนวยท่ี 11 

  2. คําถามหนวยท่ี 11 

3. ขั้นสรุป   

3.1 ครูและนักเรียนชวยกันสรุปและครซูักถามปญหาขอ

สงสัย 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยท่ี 11 

4. ขั้นสอนปฏิบัติ   

4.1 แบงกลุมนักเรียนเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 ครูใหนักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 11 

4.3 ควบคุมการปฏิบัติงาน 

4.4 ตรวจผลงานของนักศึกษา 

4.1 แบงกลุมเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 นักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 11 

4.3 ปฏิบัติงานตามใบงาน 

4.4 สงผลงานการปฏิบัต ิ

 1.ใบตรวจการปฏิบัติงาน 

  หนวยท่ี 11 

  

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 7 

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 11 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรยีน 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลังเรยีน 

    หนวยท่ี 11 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเตมิเก่ียวกับการเขียน

โปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment และทํา 

แบบฝกหัดทายหนวยเรียนหนวยท่ี 11 สงในอาทิตยตอไป 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย 

6.1 รับมอบหมายงาน  1. ใบมอบงานหนวยท่ี 

11 

7.1 ตรวจความเรียบรอยของชุดฝกและความเรียบรอย

ของหองเรียนหองปฏิบัติงาน 

7.1 ชวยกันจัดเก็บชุดฝกและทําความสะอาด 

หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรียบรอย 

 1.ใบตรวจสอบความ 

  เรียบรอย 
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งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

 - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 11 

ขณะเรียน 

- ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับการเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-

Segment ท่ีใชในงานดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส 

หลังเรียน 

- ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับการเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 

และทําแบบฝกหัดทายหนวยเรียนหนวยท่ี 7 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  หนวยท่ี 11 เรื่องการ

เขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 

2. power point เรื่องการเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 

3. แบบฝกหัดทายหนวยท่ี 11 

4. ของจริง (โปรแกรม Arduino IDE , บอรด Arduino , LED , Resistor , 7-Segment) 

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

- ทดสอบกอนเรียน (Pre-test)  โดยใชขอสอบบทท่ี 11 จํานวน 10 ขอ 

 ขณะเรียน 

- ถาม – ตอบปญหา,  ความสนใจ,  ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

- ทดสอบหลังเรียน (Post-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 7 จํานวน 10 ขอ 

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 7 จํานวน 10 ขอ (แบบ

ตัวเลือก) 

 2.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 3.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

          1. สุชิน ชินสีห. (2563). วงจรดิจิทัล. นนทบุรี : โรงพิมพ  บริษัท ศูนยหนังสือเมืองไทย 

จํากัด. 
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 2. สมารทเลิรนนิ่ง. เรียนรูไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 ดวยภาษา C พรอมโครงงาน. 

กรุงเทพฯ : สมารทเลิรนนิ่ง 2552 

3. พล.อ.ต.ธวัชชัย เลื่อนฉวี, พ.ต.อนุรักษ เถ่ือนศิริ. ดิจิทัลเทคนิค. กรุงเทพฯ : พชรครีเอชั่น 

2527 

4. เอกสารประกอบการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 
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บันทึกหลังการสอน 

วิชา   ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  รหัสวิชา   30120-2001  หนวยท่ี.........สอนครัง้ท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                         จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

 อ่ืน ๆ ระบุ...................................................... 

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

จํานวนนักเรียนท่ีสอน............................คน 

นักเรียนท่ีขาดเรียน................................คน 

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

 

                         

  ลงช่ือ

...................................................... 

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี........เดือน........................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 11 ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 
 

 

คําช้ีแจง ใหผูเรียนกาเครื่องหมายถูก  ✓ ในขอท่ีคิดวาถูก และกาเครื่องหมายผิด x ในขอท่ีคิดวาผิด 

 

_______1. Serial.begin(speed) ใชกําหนดอัตราเร็วของการถายทอดขอมูลหรืออัตราบิตหรือบิต

เรต 

_______2. Serial.available() ใชตรวจสอบวามีขอมูลดานรับหรือไมโดยคืนคาเปน int ตามขอมูลท่ี

รับเขา 

_______3. Serial.read(data) ใชอานคาขอมูลจากพอรตขนาน 

_______4. Serial.write(data) ใชเขียนขอมูลไบตไปยังพอรตอนุกรม 

_______5. Serial.flush() ใชลางบัฟเฟอรท้ังดานรับและสง 

_______6. Serial.print(data) ใชสงขอมูลออกพอรตขนาน 

_______7. Serial.println(data) ใชสงขอมูลออกพอรตอนุกรมพรอมกับข้ึนบรรทัดใหม 

_______8. min(x, y) หาคาตัวเลขท่ีนอยท่ีสุดของตัวเลขสองตัว 

_______9. max(x, y)หาคาตัวเลขท่ีมากท่ีสุดของตัวเลขสองตัว 

_______10. Serial.println(b, DEC) เปนค าสั่งพิมพคาตัวแปร b เปนตัวเลขฐานสิบ ตามดวย

รหัสอักษร carriage return และ linefeed 
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แบบทดสอบหลังเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 11 ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 
 

  

  คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

 

1. ฟงกชั่นเก่ียวกับการสื่อสารผานพอรตอนุกรมคือขอใด 

       ก. Serial .begin (int datarate) 

       ข. digitalWrite 

       ค. pinMode 

       ง. digitalRead 

2. โปรแกรม Arduino IDE สามารถเรียกใชฟงกชั่นพ้ืนฐานไดทันทีโดยไมตอง 

       ก. ใชคําสั่ง #include เพ่ือผนวกไฟลเพ่ิม 

       ข. ใชคําสั่ง #plus เพ่ือผนวกไฟลเพ่ิม 

       ค. ใชคําสั่ง #add เพ่ือผนวกไฟลเพ่ิม 

       ง. ใชคําสั่ง #defile เพ่ือผนวกไฟลเพ่ิม 

3. ฟงกชั่น digitalWrite (pin, value) ท างานอยางไร 

       ก. ใชเลือกโหมดการทํางานเปน OUTPUT 

       ข. ใชเลือกโหมดการทํางานเปน INPUT 

       ค. ใชกําหนดขาพอรต INPUT ใหมีสถานะเปนลอจิกสูงหรือลอจิกต่ํา 

       ง. ใชกําหนดขาพอรต OUTPUT ใหมีสถานะเปนลอจิกสูงหรือลอจิกต่ํา 

4. ฟงกชั่น int Serial .read ( ) ใชสําหรับ 

       ก. อานคาขอมูลท่ีไดรับจากพอรตอนุกรม 

       ข. อานคาขอมูลท่ีไดรับจากพอรตขนาน 

       ค. ใชเขียนแจงวากําลังลบคําสั่ง 

       ง. ใชเขียนแจงวากําลังอานคําสั่ง 

5. ฟงกชั่น int Serial .available ( ) ใชสําหรับ 

       ก. ใชแจงวาไดรับขอมูลตัวอักษร และพรอมสําหรับการอานไปใชงาน 

       ข. ใชแจงวาไดรับสัญญาณแลว และพรอมสําหรับการอานไปใชงาน 

       ค. สงคากลับจากฟงกชั่น และพรอมสําหรับการอานไปใชงาน 

       ง. เปนการเลือกอัตราบอดเทากับ 9600 บิตตอวินาที 
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6. ฟงกชั่น unsigned long millis() คืนคาเปนคาเวลาในหนวยมิลลิวินาที ไดประมาณก่ีชั่วโมง 

       ก. ประมาณ 9 ชั่วโมง 

       ข. ประมาณ 8 ชั่วโมง 

       ค. ประมาณ 7 ชั่วโมง 

       ง. ประมาณ 6 ชั่วโมง 

7. ถาตองการกําหนดขาอินพุตแอนะล็อกตองกําหนดดวยฟงกชั่น 

       ก. AnalogWrite 

       ข. ModePin 

       ค. AnalogRead 

       ง. digitalRead 

8. randomSeed(seed) คือฟงกชั่นอะไร 

       ก. ใชหาคาสัมบูรณของตัวเลขแบบสุม 

       ข. ใชหาคาท่ีนอยท่ีสุดของตัวเลขสองตัวแบบสุม 

       ค. ใชสรางตัวเลขเสมือนแบบสุม 

       ง. ใชกําหนดตัวแปรสําหรับสรางตัวเลขแบบสุม 

9. ฟงกชั่น detachInterrupt(interrupt) ใชสําหรับ 

       ก. เริ่มการอินเตอรรัปตภายนอก 

       ข. ยกเลิกการอินเตอรรัปตภายนอก 

       ค. เลือกประเภทสัญญาณท่ีใชกระตุนใหเกิดการอินเตอรรัปต 

       ง. ฟงกชั่นกระโดดไปทํางานเม่ือเกิดอินเตอรรัปต 

10. ฟงกชั่น constrain(x, a, b) ทํางานอยางไร 

       ก. หาคาสัมบูรณของตัวเลข 

       ข. หาคาตัวเลขท่ีมากท่ีสุดของตัวเลขสองตัว 

       ค. หาคาตัวเลขท่ีนอยท่ีสุดของตัวเลขสองตัว 

       ง. ปดคาตัวเลขท่ีนอยกวาหรือมากกวาใหอยูในชวงท่ีกําหนด 
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เฉลยแบบทดสอบหนวยท่ี 11  

เรื่อง การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 
 

แบบทดสอบกอนเรียน  แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี คําตอบ  ขอท่ี คําตอบ 

1 ก  1 ง 

2 ค  2 ก 

3 ค  3 ค 

4 ข  4 ก 

5 ง  5 ก 

6 ก  6 ก 

7 ก  7 ค 

8 ข  8 ง 

9 ง  9 ข 

10 ก  10 ก 
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ใบงานปฏิบัตท่ีิ 11-1 

 ระบบควบคุมไฟกระพริบ 

1. วัสดุอุปกรณ 

1. ไมโครคอนโทรลเลอร Arduino UNO R3  

2. บอรดทดลอง 

3. หลอดไฟ LED  

4. สายไฟ ผู-ผู 3 เสน 

5. สายเชื่อมตอ USB 

 

2. การเขียนโปรแกรมควบคุมไฟกระพริบ สามารถเขียนลําดับการทํางานโดยใชรหัสลําลอง และผัง

งานไดดังนี้ 
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3. ตอวงจรสําหรับการทดลองดังรูป 

 

 

 

 

 

4. เขียนโคดคําสั่งโปรแกรมท่ีใชในการทดลอง 

 

 

 

 

 

 

5. ทําการอัพโหลด 

6. สังเกตการทํางาน 

7. บันทึกผลการทดลอง 

……………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
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ใบงานปฏิบัตท่ีิ 11-2 

การเขียนโปรแกรม Arduino ควบคุม 7-Segment 

 

1. วัสดุอุปกรณ 

1. โฟโตบอรด 1 บอรด 

2. 7 segment 

3. บอรด Arduino 1 บอรด 

4. ตัวตานทาน 220 Ω 1ตัว 

5. สายไป ผู - ผู 10 เสน 

6. สายอัปโหลด 

 

2. ภาพการตอบอรด Arduino ดวยโปรแกรม Fritzing 
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โคด 7 Segment 

 

3. ใหนักเรียนศึกษาการเขียนโคดควบคุม 7 Segment ตามตัวอยางท่ีใหดานลาง 

 

int LED1 = 2; 

int LED2 = 3; 

int LED3 = 4; 

int LED4 = 5; 

void setup() { 

  // initialize serial communication: 

  Serial.begin(9600); 

  pinMode (LED1,OUTPUT); 

  pinMode (LED2,OUTPUT); 

  pinMode (LED3,OUTPUT); 

  pinMode (LED4,OUTPUT); 

} 

 

void loop() { 

  // read the sensor: 

  int sensorReading = analogRead(A0); 

  // map the sensor range to a range of four options: 

  int range = map(sensorReading, sensorMin, sensorMax, 0, 3); 

 

  // do something different depending on the range value: 

  switch (range) { 

    case 0:    // your hand is on the sensor 

      Serial.println("dark"); 

      digitalWrite (LED1,HIGH); 

      digitalWrite (LED2,LOW); 

      digitalWrite (LED3,LOW); 
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      digitalWrite (LED4,LOW); 

      break; 

    case 1:    // your hand is close to the sensor 

      Serial.println("medium"); 

      digitalWrite (LED2,HIGH); 

      digitalWrite (LED3,LOW); 

      digitalWrite (LED1,LOW); 

      digitalWrite (LED4,LOW); 

      break; 

    case 2:    // your hand is a few inches from the sensor 

      Serial.println("dim"); 

      digitalWrite (LED3,HIGH); 

      digitalWrite (LED1,LOW); 

      digitalWrite (LED2,LOW); 

      digitalWrite (LED4,LOW); 

      break; 

    case 3:    // your hand is nowhere near the sensor 

      Serial.println("bright"); 

      digitalWrite (LED4,HIGH); 

      digitalWrite (LED2,LOW); 

      digitalWrite (LED3,LOW); 

      digitalWrite (LED1,LOW); 

      break; 

  } 

  delay(1);        // delay in between reads for stability 

} 
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4. ทําการอัพโหลด 

5. สังเกตการทํางาน 

6. บันทึกผลการทดลอง 

……………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงานหนวยท่ี 11 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

  ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 

  เรื่อง การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 

 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 

หมายเหตุ คะแนน

เต็ม 

คะแนน

ท่ีได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1   การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2   การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3  ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 1   

1.4  เก็บรักษาเครื่องมือ และชุดทดลอง 1   

2.  ผลงาน    

ใบงาน การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment    

2.1 ระบบควบคุมไฟกระพรบิ 6   

2.2 การเขียนโปรแกรม Arduino ควบคุม 7-Segment 6   

3.  กิจนิสัยในการปฏิบัติงาน    

3.1 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   

รวม 20   

 

 

ลงชื่อ                                  ผูประเมิน 

        (นางสาวกาญจนา  อุพงศ)  
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แผนการจัดการเรียนรูท่ี  12 หนวยท่ี  12 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  15 

ชื่อหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร ชั่วโมงรวม  5 ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร จํานวนชั่วโมง  5  ชัว่โมง 

 

หัวขอเรื่องและงาน 

1.1 ความรูเบื้องตนเก่ียวกับมอเตอรไฟฟา  

1.2 การควบคุมดีซีมอเตอรดวย Arduino 

1.3 การควบคุมสเตปมอเตอรดวย Arduino 

สาระการเรียนรู 

 มอเตอรไฟฟาเปนอุปกรณท่ีนิยมใชกันอยางแพรหลายในโรงงานอุตสาหกรรม เปนอุปกรณท่ี

ใชควบคุม เครื่องจักรกลในงานอุตสาหกรรม มอเตอรมีหลายแบบหลายชนิดท่ีใชใหเหมาะสมกับงาน 

ดังนั้นเราจึงตองทราบถึง ความหมายและชนิดของมอเตอรไฟฟา ตลอดถึงคุณสมบัติการใชงานของ

มอเตอรแตละชนิด เพ่ือใหเกิด ประสิทธิภาพสูงสุดในการใชงานของมอเตอรนั้นๆ มอเตอรมอเตอร

ไฟฟา (Motor) หมายถึงเครื่องกลไฟฟาชนิดหนึ่ง ท่ีเปลี่ยนแปลงพลังงานไฟฟามาเปนพลังงานกล 

จุดประสงคเชิงพฤติกรรมท่ีพึงประสงค  

 

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

1. อธิบายการทํางานของควบคุมส

เต็ปปงมอเตอร 

2. เขียนไดอะแกรมของควบคุมสเต็ป

ปงมอเตอร 

3. เขียนวงจรการควบคุมสเต็ปปง

มอเตอร 

 

 

 

 

5. ตอวงจรการควบคุมสเต็ปปง

มอเตอร 

2. ใชเครื่องมือวัดคาทางไฟฟาของ

วงจรการควบคุมสเต็ปปงมอเตอร 

3. ตอวงจรควบคุมสเต็ปปงมอเตอร 

4. แสดงความสามารถออกแบบ 

วงจรการควบคุมสเต็ปปงมอเตอร  

 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาท่ีของ

นักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอตนเองและ

สังคม 

4. แตงกายถูกตองตามระเบียบ 

5. แสดงความเคารพดวยทาทีท่ี

สวยงาม 

6. ทํางานดวยความเต็มใจ 

7. ใชวัสดุอุปกรณและครื่องมืออยาง

ประหยัดตระหนักถึงความปลอดภัย 
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แบบทดสอบกอนเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 12 ช่ือหนวย ควบคุมสเต็ปปงมอเตอร 

 

  

  คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

 

1. มอเตอรไฟฟากระแสตรงเปนตนกําลังขับเคลื่อนท่ีสําคัญอยางหนึ่งในโรงงานอุตสาหกรรมเพราะ 

    ก. ทนทาน 

    ข. ราคาถูก 

    ค. ปรับความเร็วได 

    ง. ประหยัดไฟฟา 

2. DC Motor ประกอบดวย 2 สวนหลักๆ ไดแก 

    ก. ข้ัวแมเหล็กเหนือ / ใต 

    ข. ทุนอารมาเจอร/ สเตเตอร 

    ค. มอเตอรไฟฟากระแสสลับ / มอเตอรไฟฟากระแสตรง 

    ง. ขดลวดอารมาเจอร / ขดลวดสนามแมเหล็ก 

 3. กระแสไฟฟาในขดลวดสนามแมเหล็ก (Field Coil) จะสรางข้ัวแมเหล็กแบบใด 

    ก. ข้ัวสูง-ต่ํา 

    ข. ข้ัวเหนือ-ใต 

    ค. ข้ัวซาย-ขวา 

    ง. ข้ัวบน-ลาง 

4. มอเตอรมอเตอรไฟฟา (Motor) หมายถึง 

    ก. เครื่องกลไฟฟาท่ีเปลี่ยนแปลงพลังงานกลเปนพลังงานไฟฟา 

    ข. เครื่องกลไฟฟาท่ีเปลี่ยนแปลงพลังงานไฟฟาเปนพลังงานแสง 

    ค. เครื่องกลไฟฟาท่ีเปลี่ยนแปลงพลังงานกลเปนพลังงานแสง 

    ง. เครื่องกลไฟฟาท่ีเปลี่ยนแปลงพลังงานไฟฟาเปนพลังงานกล 

 5. หลักการทํางานของ DC Motor คือ 

    ก. แรงดันสลับตัดผานสนามแมเหล็ก เกิดทอรกข้ึนในทิศท่ีเหมาะสม 

    ข. กระแสสลับตัดผานสนามแมเหล็ก เกิดทอรกข้ึนในทิศท่ีเหมาะสม 

    ค. แรงดันสลับตัดผานสนามแมเหล็ก เกิดทอรกข้ึนในทิศท่ีเหมาะสม 

    ง. กระแสตรงตัดผานสนามแมเหล็ก เกิดทอรกข้ึนในทิศท่ีเหมาะสม 
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 6. หากตองการใหหมุนตามเข็ม (Clockwise :CW) ใหสวิตซทํางานอยางไร 

    ก. S2 และ S3 ปดวงจร และ S1 และ S4 เปดวงจร 

    ข. S1 และ S4 ปดวงจร 

    ค. S2 และ S3 เปดวงจร 

    ง. S1 และ S4 ปดวงจร และ S2 และ S3 เปดวงจร 

7. วงจร H-Bridge สามารถควบคุมมอเตอรไดอยางไร 

    ก. ควบคุมความเร็วรอบของมอเตอร 

    ข. ควบคุมทิศทางของมอเตอร 

    ค. ควบคุมทิศทาง และความเร็วรอบของมอเตอร 

    ง. ควบคุมการเดินหนาและถอยหลังของมอเตอร 

8. อุปกรณสารกึงตัวนําท่ีนิยมใชในวงจร H-Bridge คือ 

    ก. DIODE หรือ ZENERDIODE 

    ข. TRIAC หรือ DIAC 

    ค. TRANSISTER 

    ง. MOSFET หรือ IGBT 

9. วงจร Darlington เปน IC สําเร็จรูปมีชื่อเรียกวา 

    ก. L298P 

    ข. 7812 

    ค. 1N4001 

    ง. ULN2003AN 

10. หลักการของการทํางานของ Stepper Motor คือ 

    ก. การมอดูเลตสัญญาณเฟสเซอร 

    ข. การมอดูเลตสัญญาณตามแอมพลิจูด 

    ค. การมอดูเลตสัญญาณตามความถ่ี 

    ง. การจายไฟเขาไปทีละขดตามลําดับ 
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เนื้อหาสาระ  

1. ความรูเบื้องตนเก่ียวกับมอเตอรไฟฟา 

           มอเตอรไฟฟาเปนอุปกรณท่ีนิยมใชกันอยางแพรหลายในโรงงาน เปนอุปกรณท่ีใชควบคุม

เครื่องจักรกลในงานอุตสาหกรรมมอเตอรมีหลายแบบหลายชนิดท่ีใชใหเหมาะสมกับงานดังนั้นเรา

จึงตองทราบถึความหมายและชนิดของมอเตอรไฟฟา ตลอดถึงคุณสมบัติการใชงานของมอเตอรแต

ละชนิด เพ่ือใหเกิดประสิทธิภาพสูงสุดในการใชงานของมอเตอรนั้นๆมอเตอรมอเตอรไฟฟา 

(Motor) หมายถึงเครื่องกลไฟฟาชนิดหนึ่งท่ีเปลี่ยนแปลงพลังงานไฟฟามาเปนพลังงานกลมอเตอร

ไฟฟาท่ีใชพลังงานไฟฟาเปลี่ยนเปนพลังงานกลมีท้ังพลังงานไฟฟากระแสสลับและพลังงานไฟฟา

กระแสตรง 

มอเตอรไฟฟาแบงออกตามชนิดของกระแสไฟฟา ได 2 ชนิดดังนี้ 

1. มอเตอรไฟฟากระแสสลับ (Alternating Current Motor) 

    1.1 มอเตอรไฟฟากระแสสลับชนิด 1 เฟส 

         - สปลิทเฟสมอเตอร(Split-Phase motor) 

         - คาปาซิเตอรมอเตอร (Capacitor motor) 

         - รีพลัชชั่นมอเตอร(Repulsion-type motor) 

         - ยูนิเวอรแซลมอเตอร (Universal motor) 

         - เช็ดเดดโพลมอเตอร (Shaded-pole motor) 

     1.2. มอเตอรไฟฟากระแสสลับชนิด 2 เฟส 

     1.3. มอเตอรไฟฟากระแสสลับชนิด 3 เฟส 

2. มอเตอรไฟฟากระแสตรง (Direct Current Motor) แบงออกเปน 3 ชนิดไดแก 

     2.1 มอเตอรแบบอนุกรมหรือเรียกวาซีรีสมอเตอร (Series Motor) 

     2.2 มอเตอรแบบขนานหรือเรียกวาชันทมอเตอร (Shunt Motor) 

     2.3 มอเตอรไฟฟาแบบผสมหรือเรียกวาคอมปาวดมอเตอร (Compound Motor) 

          มอเตอรไฟฟากระแสตรงเปนตนกําลังขับเคลื่อนท่ีสําคัญอยางหนึ่งในโรงงานอุตสาหกรรม

เพราะมีคุณสมบัติท่ีดีเดนในดานการปรับความเร็วไดตั้งแตความเร็วต่ําาสุดจนถึงสูงสุดนิยมใชกัน

มากในโรงงานอุตสาหกรรม  
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Strpping Motor หรือ Stepper Motor 

  เปนมอเตอรไฟฟาท่ีขับเคลื่อนดวยพัลส โดยโครงสรางภายในนั้นจะประกอบไปดวย

ข้ัวแมเหล็กบนสเตเตอร (Stator) ทํามาจากแผนเหล็กวงแหวน จะมีซ่ียื่นออกมาประกอบกันเปนชั้น ๆ 

โดยแตละซ่ีท่ียื่นออกมานั้นจะมีขดลวด (คอยล) พันอยู เม่ือมีกระแสผานคอยลจะเกิดสนามแมเหล็ก

ไฟฟาข้ึน 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ในการทํางานของ Stepping Motor หรือ Stepper Motor นั้นจะไมสามารถขับเคลื่อนหรือ

ทํางานเองได จําเปนตองมีวงจรอิเล็กทรอนิกสท่ีใชในการสรางสัญญาณหรือจายพัลสไปใหวงจรขับส

เต็ปปงมอเตอร (Stepping Motor Drive) การสรางสัญญาณนั้นจะเปนตองสรางและเรียงลําดับของ

สัญญาณดวยและอีกสิ่งท่ีสําคัญคือการดูตําแหนงของสายท่ีทําการตอเขากับตัวสเต็ปปงมอเตอร 

มอเตอรไฟฟากระแสสลับ(Alternating Current Motor) 

 

สเต็ปมอเตอรแบบตาง ๆ 

 สเต็ปปงมอเตอร มีสวนประกอบท่ีสําคัญ 2 สวนคือ ROTOR (สวนท่ีหมุนได) และSTATOR 

(สวนท่ีอยูกับท่ี) STATOR จะประกอบดวยขดลวดหลายขด สวน ROTOR จะเปนแมเหล็กถาวร หรือ

อ่ืน ๆ ซ่ึงมีอยูหลายแบบ เชน 

 

1. แบบแมเหล็กถาวร (PERMANENT MAGNET_PM) 

 สเต็ปมอเตอรแบบ PM จะมีสเตเตอร (STATOR) ท่ีพันขดลวดไวหลาย ๆ โพล และมีโรเตอร 

(ROTOR) ทําดวยแมเหล็กถาวร รูปทรงเปนกระบอกฟนเลื่อย เม่ือปอนไฟกระแสตรง ใหกับขดสเต

เตอรจะทําใหเกิดแรงแมเหล็กไฟฟาผลกับตอโรเตอรทําใหมอเตอรหมุน มอเตอรแบบ PM จะเกิดแรง

ฉุดดีใหโรเตอรหยุดอยูกับท่ีแมจะไมไดปอนไฟเขาขดลวด ขนาดของStep angle จะเปน 1.8, 7.5, 15, 

30, 45และ 90องศา 
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2. แบบแปรคารีลักแตนซ (VARIABLE RELUCTANCE- VR) 

 สเต็ปมอเตอรแบบ VR โรเตอรทําจากสารเฟอรโรแมกเนติกกําลังออน หรือท่ีเรียกวาเหล็ก

ออน มอเตอรแบบนี้ในขณะท่ีไมจายพลงังานไฟฟาเขามอเตอรโรเตอรสามารถหมุนไดอยางอิสระ โร

เตอรมีลกัษณะเปนฟนเลื่อย รูปทรงกระบอกโดยจะมีความสัมพันธโดยตรงกับจํานวนโพลในสเตเตอร

แรงบิดท่ีเกิดข้ึนจะไปหมุนโรเตอร ไปในเสนทางของอํานาจแมเหล็กท่ีมีคารีลแตนทตต่ําท่ีสุดตําแหนงท่ี

จะเกิดแนนอนและมีเสถียรภาพแตจะเกิดข้ึนไดหลาย ๆ จุดดังนั้นเม่ือปอนไฟเขาขดลวดตาง ๆ ใน

มอเตอรแตกตางขดกันไปทําใหมอเตอรหมุนไปตําแหนงตาง ๆ กันโรเตอรของ VR จะมีความเฉ่ือยของ

โรเตอรนอยจึงมีความเร็วรอบสูง 

กวามอเตอรแบบ PM 

 

3. แบบผสม(HYBRID-H) 

 สเต็ปมอเตอร (STEPPING MOTOR) Page 3 สเต็ปมอเตอรแบบ H จะเปนลูกผสมของ VR 

กับ PM โดยจะมีสเตเตอรคลายกับท่ีใชใน VR โรเตอรมีหมวกหุมปลายซ่ึงมีลกัษณะของสารแมเหล็กท่ี

มีกําลังสูง โดยการควบคุมขนาดรูปรางของหมวกแมเหล็กอยางดีทําใหไดมุม การหมุนและครั้งนอย

และแมนยา ขอดีก็คือ ใหแรงบิดสูงและมีขนาดกระทัดรัด และใหแรงฉุดดึโรเตอรนิ่งกับท่ีตอนไม

จายไฟ 
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ใบงานปฏิบัติท่ี 12-1 

 

วิธีการตออุปกรณใชงาน Arduino ควบคุมการหมุน สเต็ปมอเตอร 

1. Arduino uno r3 -> Stepper motor 

• GND -> - 

• 5V -> + 

• ขา8 -> IN1 

• ขา9 -> IN2 

• ขา10 -> IN3 

• ขา11 -> IN4 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2.ใหตออุปกรณตามรูปดานบน แลว อัพโหลดโคดดานลางลงบอรด Arduino 

 

 int motorPin1 = 8;// Blue   - 28BYJ48 pin 1 

 int motorPin2 = 9;// Pink   - 28BYJ48 pin 2 

 int motorPin3 = 10;// Yellow - 28BYJ48 pin 3 

 int motorPin4 = 11;// Orange - 28BYJ48 pin 4 

int motorSpeed = 4;     //variable to set stepper speed 
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char val = '0'; 

void setup() { 

  //declare the motor pins as outputs 

  pinMode(motorPin1, OUTPUT); 

  pinMode(motorPin2, OUTPUT); 

  pinMode(motorPin3, OUTPUT); 

  pinMode(motorPin4, OUTPUT); 

  Serial.begin(9600); 

} 

void loop(){ 

 if (Serial.available()> 0) 

  { 

    val = Serial.read(); 

    Serial.println(val); 

  } 

  if (val == '1'){         

counterclockwise();   //หมุนวนขวา 

  } 

    if (val == '2'){ 

       clockwise();  //หมุนวนซาย 

  }              

    if (val == '0'){ //หยุดหมุน 

  digitalWrite(motorPin1, LOW); 

  digitalWrite(motorPin2, LOW); 

  digitalWrite(motorPin3, LOW); 

  digitalWrite(motorPin4, LOW); 

  }       

} 

void counterclockwise (){ 

  // 1 

  digitalWrite(motorPin1, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin2, LOW); 

  digitalWrite(motorPin3, LOW); 



309 
 

 
 

  digitalWrite(motorPin4, LOW); 

  delay(motorSpeed); 

  // 2 

  digitalWrite(motorPin1, LOW); 

  digitalWrite(motorPin2, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin3, LOW); 

  digitalWrite(motorPin4, LOW); 

  delay (motorSpeed); 

  // 3 

  digitalWrite(motorPin1, LOW); 

  digitalWrite(motorPin2, LOW); 

  digitalWrite(motorPin3, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin4, LOW); 

  delay(motorSpeed); 

  // 4 

  digitalWrite(motorPin1, LOW); 

  digitalWrite(motorPin2, LOW); 

  digitalWrite(motorPin3, LOW); 

  digitalWrite(motorPin4, HIGH); 

  delay(motorSpeed); 

} 

void clockwise(){ 

 // 1 

  digitalWrite(motorPin1, LOW); 

  digitalWrite(motorPin2, LOW); 

  digitalWrite(motorPin3, LOW); 

  digitalWrite(motorPin4, HIGH); 

  delay(motorSpeed); 

  // 2 

  digitalWrite(motorPin1, LOW); 

  digitalWrite(motorPin2, LOW); 

  digitalWrite(motorPin3, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin4, LOW); 
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  delay (motorSpeed); 

  // 3 

  digitalWrite(motorPin1, LOW); 

  digitalWrite(motorPin2, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin3, LOW); 

  digitalWrite(motorPin4, LOW); 

  delay(motorSpeed); 

  // 4 

  digitalWrite(motorPin1, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin2, LOW); 

  digitalWrite(motorPin3, LOW); 

  digitalWrite(motorPin4, LOW); 

  delay(motorSpeed); 

} 

 

3. ทําการอัพโหลด 

4. สังเกตการทํางาน 

5. บันทึกผลการทดลอง 

………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

………………………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
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ภาพสวนประกอบของมอเตอรไฟฟากระแสตรง 

 

การควบคุมทิศทาง และความเร็วรอบของมอเตอร  

 การควบคุมทิศทาง และความเร็วรอบของมอเตอร ไมวาจะเปนการขับเคลื่อนสายพาน หรือ

ลอของ หุนยนตไมใหหมุนแบบอิสระและสามารถควบคุมได ดังนั้นจึงมีวงจรท่ีใชในการควบคุม

มอเตอรข้ึนมา แบบท่ีนิยม ใชกันเรียกวาวงจร “H-Bridge” 
 

 
 

 วงจรนี้ทําหนาท่ีไดท้ังคุมทิศทางและความเร็วของมอเตอร โดยเริ่มจากการคุมทิศทางการ

หมุน โดยปกติหากตองการกลับทิศการหมุนของมอเตอรกระแสตรง วิธีนึงท่ีทําไดคือกลับทิศแหลงจาย

วงจร H-Bridge ดานบนหากตองการใหหมุนตามเข็ม (Clockwise :CW) ให S1 และ S4 ปดวงจร 

และให S2 และ S3 เปดวงจรหากตองการใหหมุนทวนเข็ม (Conter Clockwise :CCW) ให S2 และ 

S3 ปดวงจร และให S1 และ S4 เปดวงจร 

 

 สังเกตุวาสวิตชจะทํางานเปนคู คูแรกทํางาน คูสองตองเปดวงจร และในทางตรงขามก็คือคู

สองทํางาน คูแรกตองเปดวงจร ตอมามีการทําใหการเปดปดเปนแบบท่ีงายกวาเดิม โดยใชอุปกรณ

สารกึงตัวนําเชน MOSFETหรือ IGBT หรืออ่ืนๆ แลวแตความเหมาะสม เชนขนาดกระแสแรงดันท่ี

ตองการควบคุม 
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กิจกรรมการเรียนการสอนกิจกรรมการเรียนการสอน 
 

ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

 1.1 ครูบอกจุดประสงคของควบคุมสเต็ปปง

มอเตอร  

 1.2 ครูสอบถามความสําคัญของวงจร 

 1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 12 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน 

        บทเรียนน้ี 

 1.2 นักเรียนบอกความสําคญัการเขียน 

      โปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร  

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 12 

 1. คําถามประจําหนวย 

 2. แบบทดสอบกอน 

     เรียนหนวยท่ี 12 

2. ขั้นสอนทฤษฎ ี   

 2.1 ครูอธิบายวงจรการควบคุมสเต็ปปงมอเตอร  

      ใชสื่อ power point ประกอบ 

 2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับวงจรการควบคุมสเต็ป    

      ปงมอเตอร 

2.1 รับฟงคําบรรยาย 

2.2 ตอบคําถามและแสดงความคดิเห็น 

  1. power point  

     หนวยท่ี 12 

  2. คําถามหนวยท่ี 12 

3. ขั้นสรุป   

   3.1 ครูและนักเรียนชวยกันสรุปและครซูักถาม 

         ปญหาขอสงสัย 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยท่ี 12 

4. ขั้นสอนปฏิบัติ   

   4.1 แบงกลุมนักเรียนเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

   4.2 ครูใหนักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 12 

   4.3 ควบคุมการปฏิบัติงาน 

   4.4 ตรวจผลงานของนักศึกษา 

4.1 แบงกลุมเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 นักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 12 

4.3 ปฏิบัติงานตามใบงาน 

4.4 สงผลงานการปฏิบัต ิ

 1.ใบตรวจการปฏิบัติงาน 

     หนวยท่ี 12 

  

5. ขั้นการประเมินผล   

   5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 12 

   5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

   5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 12 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรยีน 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลังเรยีน 

    หนวยท่ี 12 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

   6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเตมิเก่ียวกับ 

         การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปง  

         มอเตอร และทํา แบบฝกหดัทายหนวย 

         เรียน หนวยท่ี 12 สงในอาทิตยตอไป 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย 

6.1 รับมอบหมายงาน  1. ใบมอบงานหนวยท่ี 

12 

   7.1 ตรวจความเรียบรอยของชุดฝกและความ 

        เรียบรอยของหองเรียนหองปฏิบัติงาน 

7.1 ชวยกันจัดเก็บชุดฝกและทําความสะอาด 

      หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรยีบรอย 

 1.ใบตรวจสอบความ 

    เรียบรอย 
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งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

 - นักศึกษาทาํแบบทดสอบกอนเรียนหนวยที่ 12 

ขณะเรียน 

- ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับการเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร หลัง

เรียน 

- ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับการเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอรและทํา

แบบฝกหัดทายหนวยเรียนหนวยท่ี 12 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  หนวยท่ี 12 เรื่องการ

เขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอรpower point เรื่องวงจรมัลติเพล็กซและดี

มัลติเพล็กซ 

2. แบบฝกหัดทายหนวยท่ี 12 

3. ของจริง (เครื่องมือวัด, อาร, ซี, ทรานซิสเตอร, ไอซีตามวงจรใบงานการทดลองท่ี 11) 

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

- ทดสอบกอนเรียน (Pre-test)  โดยใชขอสอบบทท่ี 12 จํานวน 10 ขอ 

 ขณะเรียน 

- ถาม – ตอบปญหา,  ความสนใจ,  ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

- ทดสอบหลังเรียน (Post-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 12 จํานวน 10 ขอ 

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 12 จํานวน 10 ขอ (แบบ

ตัวเลือก) 

 2.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 3.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

          1. เรียบเรียงโดยครูทันพงษ ภูรักษวงจรดิจิทัล.   

 2. เอกสารประกอบการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 
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บันทึกหลังการสอน 

วิชา   ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  รหัสวิชา  30120-2001   หนวยท่ี.........สอนครั้งท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                         จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

 อ่ืน ๆ ระบุ...................................................... 

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

จํานวนนักเรียนท่ีสอน............................คน 

นักเรียนท่ีขาดเรียน................................คน 

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

                         

  ลงช่ือ

...................................................... 

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี........เดือน........................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 12 ช่ือหนวย ควบคุมสเต็ปปงมอเตอร 

 
 

ใหผูเรียนกาเคร่ืองหมายถูก / ในขอที่คิดวาถูก และกาเคร่ืองหมายผิด x ในขอที่คิดวา

ผิด 

 _____1. Stepping motor มีขอดีท่ีสําคัญคือการควบคุมต่ําแหนงของการหมุนไดอยาง

แมนยํา 

 _____2. การทํางานของ Stepper motor การบังคับใหแมเหล็กถาวรบนแกนโรเตอร 

หมุนไปตามทิศการ 

บังคับของขดลวดท่ีติดตั้งบนสเตเตอร 

 _____3. การบังคับใหStepping motor หมุนนั้นไมไดเปนแคการใสแรงดันคงท่ีไปท่ีขั่ว

บวกลบเทานั้น ตองใสแรงดันใหถูกตองจากจังหวะท่ีควรจะเปน 

 _____4. ขดลวด Stepping motor ท่ีควบคุมการหมุนแบบส่ีขั้ว แตละขดหางกัน 60 

องศา 

 _____5. การหมุน Stepping motor ท าโดยการจายกระแสเขาไปท่ีขดลวดทีละขด

เพื่อท าใหเกิด 

สนามแมเหล็ก ซึ่งจะไปดูดใหแมเหล็กถาวะท่ีอยูบนสเตเตอรเคล่ือนท่ี 

 _____6. ทิศของการหมุน Stepping motor ขึ้นกับล าดับการจายกระแสเขาไปท่ีขดลวด 

 _____7. การบังคับ Stepping motor ในลักษณะนี้เรียกวา Single coil excitation 

หรือการกระตุนทีละ 

ขดลวด 

 _____8. การกระตุน Stepping motor หรือการจายกระแสเขาขดลวดอยู 4 จังหวะตอ

การหมุน 1 รอบ 

 _____9. การปอน Stepping motor แบบ Full Step Drive หรือการปอนแบบทีละ 2 

ขดลวด 
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 _____10. สามารถควบคุมการหมุน Stepping motor ไดละเอียดมาก โดยการควบคุม 1 

Cycle จะทําให 

มอเตอรหมุนไป 0.9 - 5 องศา 
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แบบทดสอบหลังเรียน วชิาและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 12 ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร 

 

  

  คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

 

1. มอเตอรมอเตอรไฟฟา (Motor) หมายถึง 

    ก. เครื่องกลไฟฟาท่ีเปลี่ยนแปลงพลังงานกลเปนพลังงานไฟฟา 

    ข. เครื่องกลไฟฟาท่ีเปลี่ยนแปลงพลังงานไฟฟาเปนพลังงานแสง 

    ค. เครื่องกลไฟฟาท่ีเปลี่ยนแปลงพลังงานกลเปนพลังงานแสง 

    ง. เครื่องกลไฟฟาท่ีเปลี่ยนแปลงพลังงานไฟฟาเปนพลังงานกล 

 2. มอเตอรไฟฟากระแสตรงเปนตนกําลังขับเคลื่อนท่ีสําคัญอยางหนึ่งในโรงงานอุตสาหกรรมเพราะ 

    ก. ทนทาน 

    ข. ราคาถูก 

    ค. ปรับความเร็วได 

    ง. ประหยัดไฟฟา 

 3. กระแสไฟฟาในขดลวดสนามแมเหล็ก (Field Coil) จะสรางข้ัวแมเหล็กแบบใด 

    ก. ข้ัวสูง-ต่ํา 

    ข. ข้ัวเหนือ-ใต 

    ค. ข้ัวซาย-ขวา 

    ง. ข้ัวบน-ลาง 

 4. DC Motor ประกอบดวย 2 สวนหลักๆ ไดแก 

    ก. ข้ัวแมเหล็กเหนือ / ใต 

    ข. ทุนอารมาเจอร/ สเตเตอร 

    ค. มอเตอรไฟฟากระแสสลับ / มอเตอรไฟฟากระแสตรง 

    ง. ขดลวดอารมาเจอร / ขดลวดสนามแมเหล็ก 

 5. หลักการทํางานของ DC Motor คือ 

    ก. แรงดันสลับตัดผานสนามแมเหล็ก เกิดทอรกข้ึนในทิศท่ีเหมาะสม 

    ข. กระแสสลับตัดผานสนามแมเหล็ก เกิดทอรกข้ึนในทิศท่ีเหมาะสม 

    ค. แรงดันสลับตัดผานสนามแมเหล็ก เกิดทอรกข้ึนในทิศท่ีเหมาะสม 

    ง. กระแสตรงตัดผานสนามแมเหล็ก เกิดทอรกข้ึนในทิศท่ีเหมาะสม 
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 6. วงจร H-Bridge สามารถควบคุมมอเตอรไดอยางไร 

    ก. ควบคุมความเร็วรอบของมอเตอร 

    ข. ควบคุมทิศทางของมอเตอร 

    ค. ควบคุมทิศทาง และความเร็วรอบของมอเตอร 

    ง. ควบคุมการเดินหนาและถอยหลังของมอเตอร 

7. หากตองการใหหมุนตามเข็ม (Clockwise :CW) ใหสวิตซทํางานอยางไร 

    ก. S2 และ S3 ปดวงจร และ S1 และ S4 เปดวงจร 

    ข. S1 และ S4 ปดวงจร 

    ค. S2 และ S3 เปดวงจร 

    ง. S1 และ S4 ปดวงจร และ S2 และ S3 เปดวงจร 

8. อุปกรณสารกึงตัวนําท่ีนิยมใชในวงจร H-Bridge คือ 

    ก. DIODE หรือ ZENERDIODE 

    ข. TRIAC หรือ DIAC 

    ค. TRANSISTER 

    ง. MOSFET หรือ IGBT 

9. หลักการของการทํางานของ Stepper Motor คือ 

    ก. การมอดูเลตสัญญาณเฟสเซอร 

    ข. การมอดูเลตสัญญาณตามแอมพลิจูด 

    ค. การมอดูเลตสัญญาณตามความถ่ี 

    ง. การจายไฟเขาไปทีละขดตามลําดับ 

10. วงจร Darlington เปน IC สําเร็จรูปมีชื่อเรียกวา 

    ก. L298P 

    ข. 7812 

    ค. 1N4001 

    ง. ULN2003AN 
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เฉลยแบบทดสอบหนวยท่ี 12  

เรื่อง การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร 
 

แบบทดสอบกอนเรียน  แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี คําตอบ ขอท่ี ขอท่ี คําตอบ 

1 ค  1 ง 

2 ง  2 ค 

3 ข  3 ข 

4 ง  4 ง 

5 ข  5 ข 

6 ง  6 ค 

7 ค  7 ง 

8 ก  8 ก 

9 ก  9 ค 

10 ค  10 ก 
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ใบงานปฏิบัติท่ี 12-2 

 

วิธีการตออุปกรณใชงาน Arduino ควบคุมการหมุนแบบ Full Step 2เฟส 

 1.Arduino uno r3 -> Stepper motor 

• GND -> - 

  • 5V -> + 

• ขา8 -> IN1 

• ขา9 -> IN2 

• ขา10 -> IN3 

• ขา11 -> IN4 
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2.ใหตออุปกรณตามรูปดานบน แลว อัพโหลดโคดดานลางลงบอรด Arduino 

 

int motorPin1 = 8;// Blue   - 28BYJ48 pin 1 

int motorPin2 = 9;// Pink   - 28BYJ48 pin 2 

int motorPin3 = 10;// Yellow - 28BYJ48 pin 3 

int motorPin4 = 11;// Orange - 28BYJ48 pin 4 

int motorSpeed = 3;     //variable to set stepper speed 

char val = '0'; 

void setup() { 

  //declare the motor pins as outputs 

  pinMode(motorPin1, OUTPUT); 

  pinMode(motorPin2, OUTPUT); 

  pinMode(motorPin3, OUTPUT); 

  pinMode(motorPin4, OUTPUT); 

  Serial.begin(9600); 

} 

void loop() { 

  if (Serial.available() > 0) 

  { 

    val = Serial.read(); 

    Serial.println(val); 

  } 

  if (val == '1') { 

    counterclockwise();   //หมุนวนขวา 

  } 

  if (val == '2') { 

    clockwise(); //หมุนวนซาย 

  } 

  if (val == '0') { //หยุดหมุน 

    digitalWrite(motorPin1, LOW); 

    digitalWrite(motorPin2, LOW); 

    digitalWrite(motorPin3, LOW); 

    digitalWrite(motorPin4, LOW); 
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  } 

} 

void counterclockwise () { 

  // 1 

  digitalWrite(motorPin1, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin2, LOW); 

  digitalWrite(motorPin3, LOW); 

  digitalWrite(motorPin4, HIGH); 

  delay(motorSpeed); 

  // 2 

  digitalWrite(motorPin1, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin2, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin3, LOW); 

  digitalWrite(motorPin4, LOW); 

  delay (motorSpeed); 

  // 3 

  digitalWrite(motorPin1, LOW); 

  digitalWrite(motorPin2, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin3, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin4, LOW); 

  delay(motorSpeed); 

  // 4 

  digitalWrite(motorPin1, LOW); 

  digitalWrite(motorPin2, LOW); 

  digitalWrite(motorPin3, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin4, HIGH); 

  delay(motorSpeed); 

} 

void clockwise() { 

  // 1 

  digitalWrite(motorPin1, LOW); 

  digitalWrite(motorPin2, LOW); 

  digitalWrite(motorPin3, HIGH); 
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  digitalWrite(motorPin4, HIGH); 

  delay(motorSpeed); 

  // 2 

  digitalWrite(motorPin1, LOW); 

  digitalWrite(motorPin2, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin3, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin4, LOW); 

  delay (motorSpeed); 

  // 3 

  digitalWrite(motorPin1, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin2, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin3, LOW); 

  digitalWrite(motorPin4, LOW); 

  delay(motorSpeed); 

  // 4 

  digitalWrite(motorPin1, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin2, LOW); 

  digitalWrite(motorPin3, LOW); 

  digitalWrite(motorPin4, HIGH); 

  delay(motorSpeed); 

} 

 

3. ทําการอัพโหลด 

4. สังเกตการทํางาน 

5. บันทึกผลการทดลอง 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

 



326 
 

 
 

ใบงานปฏิบัติท่ี 12-3 

 

วิธีการตออุปกรณใชงาน Arduino ควบคุมการหมุนแบบ Half Step 
 1.Arduino uno r3 -> Stepper motor 

• GND -> - 

• 5V -> + 

• ขา8 -> IN1 

• ขา9 -> IN2 

• ขา10 -> IN3 

• ขา11 -> IN4 
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2.ใหตออุปกรณตามรูปดานบน แลว อัพโหลดโคดดานลางลงบอรด Arduino 

 

int motorPin1 = 8;// Blue   - 28BYJ48 pin 1 

int motorPin2 = 9;// Pink   - 28BYJ48 pin 2 

int motorPin3 = 10;// Yellow - 28BYJ48 pin 3 

int motorPin4 = 11;// Orange - 28BYJ48 pin 4 

int motorSpeed = 4;     //variable to set stepper speed 

char val = '0'; 

void setup() { 

  //declare the motor pins as outputs 

  pinMode(motorPin1, OUTPUT); 

  pinMode(motorPin2, OUTPUT); 

  pinMode(motorPin3, OUTPUT); 

  pinMode(motorPin4, OUTPUT); 

  Serial.begin(9600); 

} 

void loop() { 

  if (Serial.available() > 0) 

  { 

    val = Serial.read(); 

    Serial.println(val); 

  } 

  if (val == '1') { 

    counterclockwise(); //หมุนวนขวา 

  } 

  if (val == '2') { 

    clockwise();  //หมุนวนซาย 

  } 

  if (val == '0') {  //หยุดหมุน 

    digitalWrite(motorPin1, LOW); 

    digitalWrite(motorPin2, LOW); 

    digitalWrite(motorPin3, LOW); 

    digitalWrite(motorPin4, LOW); 
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  } 

} 

void counterclockwise () { 

  // 1 

  digitalWrite(motorPin1, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin2, LOW); 

  digitalWrite(motorPin3, LOW); 

  digitalWrite(motorPin4, LOW); 

  delay(motorSpeed); 

  // 2 

  digitalWrite(motorPin1, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin2, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin3, LOW); 

  digitalWrite(motorPin4, LOW); 

  delay (motorSpeed); 

  // 3 

  digitalWrite(motorPin1, LOW); 

  digitalWrite(motorPin2, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin3, LOW); 

  digitalWrite(motorPin4, LOW); 

  delay(motorSpeed); 

  // 4 

  digitalWrite(motorPin1, LOW); 

  digitalWrite(motorPin2, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin3, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin4, LOW); 

  delay(motorSpeed); 

  // 5 

  digitalWrite(motorPin1, LOW); 

  digitalWrite(motorPin2, LOW); 

  digitalWrite(motorPin3, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin4, LOW); 

  delay(motorSpeed); 
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  // 6 

  digitalWrite(motorPin1, LOW); 

  digitalWrite(motorPin2, LOW); 

  digitalWrite(motorPin3, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin4, HIGH); 

  delay (motorSpeed); 

  // 7 

  digitalWrite(motorPin1, LOW); 

  digitalWrite(motorPin2, LOW); 

  digitalWrite(motorPin3, LOW); 

  digitalWrite(motorPin4, HIGH); 

  delay(motorSpeed); 

  // 8 

  digitalWrite(motorPin1, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin2, LOW); 

  digitalWrite(motorPin3, LOW); 

  digitalWrite(motorPin4, HIGH); 

  delay(motorSpeed); 

} 

void clockwise() { 

  // 1 

  digitalWrite(motorPin4, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin3, LOW); 

  digitalWrite(motorPin2, LOW); 

  digitalWrite(motorPin1, LOW); 

  delay(motorSpeed); 

  // 2 

  digitalWrite(motorPin4, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin3, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin2, LOW); 

  digitalWrite(motorPin1, LOW); 

  delay (motorSpeed); 

  // 3 
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  digitalWrite(motorPin4, LOW); 

  digitalWrite(motorPin3, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin2, LOW); 

  digitalWrite(motorPin1, LOW); 

  delay(motorSpeed); 

  // 4 

  digitalWrite(motorPin4, LOW); 

  digitalWrite(motorPin3, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin2, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin1, LOW); 

  delay(motorSpeed); 

  // 5 

  digitalWrite(motorPin4, LOW); 

  digitalWrite(motorPin3, LOW); 

  digitalWrite(motorPin2, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin1, LOW); 

  delay(motorSpeed); 

  // 6 

  digitalWrite(motorPin4, LOW); 

  digitalWrite(motorPin3, LOW); 

  digitalWrite(motorPin2, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin1, HIGH); 

  delay (motorSpeed); 

  // 7 

  digitalWrite(motorPin4, LOW); 

  digitalWrite(motorPin3, LOW); 

  digitalWrite(motorPin2, LOW); 

  digitalWrite(motorPin1, HIGH); 

  delay(motorSpeed); 

  // 8 

  digitalWrite(motorPin4, HIGH); 

  digitalWrite(motorPin3, LOW); 

  digitalWrite(motorPin2, LOW); 
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  digitalWrite(motorPin1, HIGH); 

  delay(motorSpeed); 

} 

 

3. ทําการอัพโหลด 

4. สังเกตการทํางาน 

5. บันทึกผลการทดลอง 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 
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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงานหนวยท่ี 12 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

  ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร 

  เรื่อง การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร 

 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 

หมายเหตุ คะแนน

เต็ม 

คะแนน

ท่ีได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1   การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2   การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3  ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 1   

1.4  เก็บรักษาเครื่องมือ และชุดทดลอง 1   

2.  ผลงาน    

ใบงานท่ี 6 เรื่องการเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร     

2.1 การตออุปกรณใชงาน Arduino ควบคุมการหมุนสเต็ปมอเตอร 4   

2.2การตออุปกรณใชงาน Arduino ควบคุมการหมุนแบบFull 

Step 2เฟส 

4   

2.3 การตออุปกรณใชงาน Arduino ควบคุมการหมุนแบบ Half 

Step 

4   

3.  กิจนิสัยในการปฏิบัติงาน    

3.1 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   

รวม 20   

 

 

ลงชื่อ                                  ผูประเมิน 

        (นางสาวกาญจนา  อุพงศ)  
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แผนการจัดการเรียนรูท่ี  13 หนวยท่ี  13 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  16 

ชื่อหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร ชั่วโมงรวม  5 ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง การเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร จํานวนชั่วโมง  5  ชั่วโมง 

หัวขอเรื่องและงาน 

 1. ความรูเบื้องตนเก่ียวกับมอเตอรไฟฟา 

 2. การควบคุมดีซีมอเตอรดวย Arduino 

 3. การควบคุมสเตปมอเตอรดวย Arduino 

สาระการเรียนรู 

 มอเตอรไฟฟาเปนอุปกรณท่ีนิยมใชกันอยางแพรหลายในโรงงานอุตสาหกรรม เปนอุปกรณท่ี

ใชควบคุมเครื่องจักรกลในงานอุตสาหกรรม มอเตอรมีหลายแบบหลายชนิดท่ีใชใหเหมาะสมกับงาน 

ดังนั้นเราจึงตองทราบถึงความหมายและชนิดของมอเตอรไฟฟา ตลอดถึงคุณสมบัติการใชงานของ

มอเตอรแตละชนิด เพ่ือใหเกิดประสิทธิภาพสูงสุดในการใชงานของมอเตอรนั้น ๆ มอเตอรมอเตอร

ไฟฟา (Motor) หมายถึงเครื่องกลไฟฟาชนิดหนึ่งท่ีเปลี่ยนแปลงพลังงานไฟฟามาเปนพลังงานกล 

จุดประสงคเชิงพฤติกรรมท่ีพึงประสงค  

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

1. อธิบายความรูเบื้องตนเก่ียวกับ

มอเตอรไฟฟาได 

2. เชื่อมตอดีซีมอเตอรดวย Arduino 

ได 

3. ควบคุมดีซีมอเตอรดวย Arduino 

ได 

4. เชื่อมตอสเตปมอเตอรดวย 

Arduino ได 

5. ควบคุมสเตปมอเตอรดวย 

Arduino ได 

 

 

1. เพ่ือใหมีความรูความเขาใจ

เก่ียวกับการควบคุมดีซีมอเตอร

และควบคุมสเตปมอเตอรดวย 

Arduino 

2. เพ่ือใหสามารถนําความรูไป

ประยุกตใชในการเขียนโปรแกรม 

กําหนดการทํางานดวย Arduino 

 3. เพ่ือใหตระหนักถึงความ 

สําคัญของการควบคุมดีซีมอเตอร

และคุมสเตปมอเตอรดวย 

Arduino 

 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาท่ี

ของนักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอ

ตนเองและสังคม 

4. แตงกายถูกตองตาม

ระเบียบ 

5. แสดงความเคารพดวยทาที 

ท่ีสวยงาม 

6. ทํางานดวยความเต็มใจ 

7. ใชวัสดุอุปกรณและ

เครื่องมืออยางประหยัด

ตระหนักถึงความปลอดภัย 
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แบบทดสอบกอนเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 13 ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

 1. ขอใดมีผลตอกา ลงัของดีซีมอเตอรมากท่ีสุด 

 ก. กระแสไฟฟา     ข. แรงดันไฟฟา 

 ค. ขนาดของแมเหล็ก    ง. ขนาดของโรเตอร 

 2. จากรูปดานลางถาหากตองการหยุดหมุนแบบ Fast stop ขอใดกลาวไดถกตอง 

 

 

 

 

  

 

 

 

   ก. Relay 1 ON, Relay 2 ON    ข. Relay 1 OFF, Relay 2 ON 

 ค. Relay 1 ON, Relay 2 OFF   ง. ตัดไฟฟา +V 

 3. การควบคุมความเร็วของดีซีมอเตอรจะควบคุมท่ีสิ่งใด 

 ก. แรงดันไฟฟา     ข. กระแสไฟฟา 

 ค. กา ลงัไฟฟา     ง. ความถ่ีไฟฟา 

 4. จากรูปดานลางขอใดกลาวผิด 

 

 

 

 

 

 

 

 ก. IN1,IN2 เปนอินพุตกา หนดทิศทางการหมุน ข. ENA เปนอินพุตกําหนดความเร็วการหมุน 

 ค. ถา IN1 = 1, IN2 = 0 มอเตอรจะหมุน CW ง. DC Motor ขนาด12 V ใช+VM = 12V 
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 5. การตอสายระหวางไมโครคอนโทรลเลอรกบั H-Bridge Motor Driverแบบ 2 เสน ตองใชอุปกรณ

ใดตอจาก IN1, IN2 ไปยังขา ENA 

 ก. ทรานซิสเตอร     ข. คาปาซิเตอร 

 ค. ออฟโตคัปเปอร     ง. ไดโอด 

 6. การตอสายระหวางไมโครคอนโทรลเลอรเบอรPIC18F4550 กบั H-Bridge Motor Driver 

 แบบ 3 เสน เพ่ือควบคุมความเร็วของดีซีมอเตอร อินพุตขา ENA ตอท่ีพอรตใด 

 ก. RA1 หรือ RA2     ข. RB1 หรือ RB2 

 ค. RC1 หรือ RC2     ง. RD1 หรือ RD2 

 7. การควบคุมความเร็วของดีซีมอเตอรโดยใชโมดูล HPWM และคา สั่ง HPWM 2, 127, 200 

  ขอใดกลาวผดิ 

 ก. ขา ENA ของ H-Bridge Motor Driver ตอท่ี RC1 

 ข. สัญญาณ PWM ดานเอาตพุตมี Duty cycle 50 % 

 ค. ความถ่ีดานเอาตพุตเทากบั 200 Hz 

 ง. ดีซีมอเตอรหมุนดวยความเร็ว 50 % ของความเร็วสูงสุด 

 8. จากขอ 7ถาหากตองการใหดีซีมอเตอรหมุนเร็วข้ึนตองใชคําสั่งในขอใด  

 ก. HPWM 3, 127, 200    ข. HPWM 2, 200, 200 

 ค. HPWM 2, 127, 500    ง. HPWM 2, 100, 500 

  

 โปรแกรมสําหรับขอ 9 และ 10 

  TRISD = $00 

  ADCON1 = $0E 

  DEFINE ADC_BITS 8 

  SPEED VAR BYTE ‘เก็บผลลพัธของวงจร ADC 

  SW1 VAR PORTB.0 

  SW2 VAR PORTB.1 

 9. จากโปรแกรมภาษาเบสิกท่ีกําหนด ขอใดกลาวผดิ 

 ก. กําหนดใหพอรต D ทุกบิตเปนเอาตพุต  ข. โมดูล ADC มีความละเอียด 8 บิต 

 ค. SW1 ตอท่ีพอรต RB0    ง. ขา RA1/AN1 ทําหนาท่ีเปน AN1 
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10. ถาเปลี่ยนคา สั่ง DEFINE ADC_BITS 8 เปน DEFINE ADC_BITS 10 ตองเปลี่ยนค าสั่งใด 

 ก. ADCCON1 = $0E เปน ADCCON1 = $0A   

ข. TRISD = $00 เปน TRISD = $FF 

 ค. SPEED VAR BYTE เปน SPEED VAR WORD   

ง. เปลี่ยน PORTB.0 เปน PORTB.3 

 

เนื้อหาสาระ 

1. มอเตอรไฟฟากระแสตรง 

 1.1 การควบคุมทิศทางของมอเตอรกระแสตรงโดยใชรีเลย 

 

 

 

 

 

 

 

 

 1.2 การใชทรานซิสเตอรเปน H-Bridge Motor Driver 
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 1.3 การควบคุมความเร็วดวยไอซีเบอร L298N 

 
 

2.การควบคุมความเร็วและทิศทางของมอเตอรไฟฟากระแสตรง 

 2.1 การควบคุมทิศทางการหมุนของดีซีมอเตอรความเร็วสูงสุด 
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 2.2 การควบคุมทิศทางการหมุนและความเร็วของดีซีมอเตอร 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3. โปรแกรมภาษาเบสิกควบคุมมอเตอรไฟฟากระแสตรง 

 3.1 การควบคุมทิศทางการหมุนของดีซีมอเตอรความเร็วสูงสุด 
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 3.2 การควบคุมทิศทางการหมุนและควบคุมความเร็ว 
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กิจกรรมการเรียนการสอนกิจกรรมการเรียนการสอน 

              ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

 1.1 ครูบอกจุดประสงคของการเรียนใน 

 บทเรียนน้ี 

 1.2 ครูสอบถามความสําคัญของการเขียน

โปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร 

 1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 13 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน

บทเรียนน้ี 

 1.2 นักเรียนบอกความสําคญัของวงจร  

 การเขียนโปรแกรมควบคุมดซีีมอเตอร 

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 13 

 1. คําถามประจําหนวย 

 2. แบบทดสอบกอน 

 เรียนหนวยท่ี 13 

2. ขั้นสอนทฤษฎ ี   

2.1 ครูอธิบายการเขียนโปรแกรมควบคุมดีซมีอเตอรใช

สื่อ power point  ประกอบ 

 2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับการเขียนโปรแกรมควบคุมดี

ซีมอเตอร  

2.1 รับฟงคําบรรยาย 

2.2 ตอบคําถามและแสดงความคดิเห็น 

  1. power point  

  หนวยท่ี 13 

  2. คําถามหนวยท่ี 13 

3. ขั้นสรุป   

3.1 ครูและนักเรียนชวยกันสรุปและครซูักถาม 

ปญหาขอสงสยั 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยท่ี 13 

4. ขั้นสอนปฏิบัติ   

4.1 แบงกลุมนักเรียนเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 ครูใหนักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 13 

4.3 ควบคุมการปฏิบัติงาน 

4.4 ตรวจผลงานของนักศึกษา 

4.1 แบงกลุมเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 นักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 13 

4.3 ปฏิบัติงานตามใบงาน 

4.4 สงผลงานการปฏิบัต ิ

 1.ใบตรวจการปฏิบัติงาน

หนวยท่ี 13 

  

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 13 

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 13 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรยีน 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลังเรยีน

หนวยท่ี 13 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเตมิเก่ียวกับ 

การเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอรและทํา 

แบบฝกหัดทายหนวยเรียนหนวยท่ี 13 สงในอาทิตย

ตอไป 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย 

6.1 รับมอบหมายงาน  1. ใบมอบงานหนวยท่ี 13 

7.1 ตรวจความเรียบรอยของชุดฝกและความ 

เรียบรอยของหองเรียนหองปฏิบัตงิาน 

7.1 ชวยกันจัดเก็บชุดฝกและทําความสะอาด 

หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรียบรอย 

 1.ใบตรวจสอบความ 

 เรียบรอย 
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งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

 - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 13 

ขณะเรียน 

- ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับการเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร 

หลังเรียน 

- ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับการเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอรและทํา

แบบฝกหัดทายหนวยเรียนหนวยท่ี 13 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  หนวยท่ี 13 เรื่องการ

เขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร 

2. power point เรื่องการเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร 

3. แบบฝกหัดทายหนวยท่ี 13 

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

- ทดสอบกอนเรียน (Pre-test)  โดยใชขอสอบบทท่ี 13 จํานวน 10 ขอ 

 ขณะเรียน 

- ถาม – ตอบปญหา,  ความสนใจ,  ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

- ทดสอบหลังเรียน (Post-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 13 จํานวน 10 ขอ 

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 13 จํานวน 10 ขอ (แบบ

ตัวเลือก) 

 2.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 3.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

          1. สุชิน ชินสีห. (2563). วงจรดิจิทัล. นนทบุรี : โรงพิมพ  บริษัท ศูนยหนังสือเมืองไทย 

จํากัด. 

 2. เอกสารประกอบการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 
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บันทึกหลังการสอน 

วิชา   ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร   รหัสวิชา   30120-2001  หนวยท่ี........สอนครั้งท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                         จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

 อ่ืน ๆ ระบุ...................................................... 

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

จํานวนนักเรียนท่ีสอน............................คน 

นักเรียนท่ีขาดเรียน................................คน 

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

 

                         

  ลงช่ือ

...................................................... 

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี.......เดือน.........................พ.ศ................ 
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  แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 13 ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร 

-------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 

คําช้ีแจง ใหผูเรียนกาเครื่องหมายถูก ในขอท่ีคิดวาถูก / และกาเครื่องหมายผิด X ในขอท่ีคิดวาผิด 

          1. Stepping motor มีขอดีท่ีสําคัญคือการควบคุมต่ําแหนงของการหมุนไดอยางแมนยํา 

             2. การท างานของ Stepper motor การบังคับใหแมเหล็กถาวรบนแกนโรเตอร หมุนไป

ตามทิศการบังคับของขดลวดท่ีติดตั้งบนสเตเตอร 

             3. การบังคับใหStepping motor หมุนนั้นไมไดเปนแคการใสแรงดันคงท่ีไปท่ีข่ัวบวกลบ

เทานั้น ตองใสแรงดันใหถูกตองจากจังหวะท่ีควรจะเปน 

             4. ขดลวด Stepping motor ท่ีควบคุมการหมุนแบบสี่ข้ัว แตละขดหางกัน 60 องศา 

             5. การหมุน Stepping motor ท าโดยการจายกระแสเขาไปท่ีขดลวดทีละขดเพ่ือท าให

เกิดสนามแมเหล็ก ซ่ึงจะไปดูดใหแมเหล็กถาวะท่ีอยูบนสเตเตอรเคลื่อนท่ี 

             6. ทิศของการหมุน Stepping motor ข้ึนกับล าดับการจายกระแสเขาไปท่ีขดลวด 

             7. การบังคับ Stepping motor ในลักษณะนี้เรียกวา Single coil excitation หรือการ

กระตุนทีละขดลวด 

             8. การกระตุน Stepping motor หรือการจายกระแสเขาขดลวดอยู 4 จังหวะตอการหมุน 

1 รอบ 

             9. การปอน Stepping motor แบบ Full Step Drive หรอืการปอนแบบทีละ 2 ขดลวด 

            10. สามารถควบคุมการหมุน Stepping motor ไดละเอียดมาก โดยการควบคุม 1 Cycle 

จะท าใหมอเตอรหมุนไป 0.9 - 5 องศา 
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แบบทดสอบหลังเรียน วิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 13 ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1. มอเตอรไฟฟาแบงออกตามการใชของกระแสไฟฟาได 2 ชนิด คือ 

  ก. มอเตอรไฟฟากระแสสูง / มอเตอรไฟฟากระแสต่ํา 

  ข. มอเตอรไฟฟากระแสสลับ / มอเตอรไฟฟากระแสตรง 

  ค. มอเตอรไฟฟากระแสบวก / มอเตอรไฟฟากระแสลบ 

 ง. มอเตอรไฟฟากระแสบาน / มอเตอรไฟฟากระแสโรงงาน 

2. กระแสไฟฟาทีไหลเขาไปในมอเตอรไฟฟากระแสตรงจะไหลเขาไปท่ีใด 

 ก. คอมมิวเตเตอร / ขดลวดอารมาเจอร 

 ข. ขดลวดอารมาเจอร / ขดลวดสนามแมเหล็ก 

 ค. แปรงถาน / คอมมิวเตเตอร 

 ง. แปรงถาน / ขดลวดอารมาเจอร 

3. คุณสมบัติของเสนแรงแมเหล็กเปนอยางไร 

 ก. หักลางกันในทิศทางตรงขาม 

 ข. เสริมแรงทิศทางเดียวกัน 

 ค. หักลางกันในทิศทางตรงขาม และ เสริมแรงทิศทางเดียวกัน เกิดแรงบิดในตัวอารมาเจอร 

 ง. เกิดสนามแมเหล็ก 2 สนาม ในขณะเดียวกัน 

4. ทุนอารมาเจอรคือ 

 ก. สวนท่ีหมุน 

 ข. สวนอยูกับท่ี 

 ค. ขดลวดสนามแมเหล็ก 

 ง. ขดลวด 

5. การนํากระแสตรงมาตัดผานสนามแมเหล็กทําใหเกิดทอรกข้ึนในทิศท่ีเหมาะสมเพ่ือ 

 ก. สรางใหเกิดการหมุนของสเตเตอร 

 ข. สรางใหเกิดการหมุนของขดลวด 

 ค. สรางใหเกิดการหมุนของทุนอารมาเจอร 

 ง. สรางใหเกิดการหมุนของขดลวดสนามแมเหล็ก 
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6. วงจรท่ีใชในการควบคุมมอเตอรแบบท่ีนิยมใชกันเรียกวา 

 ก. A-Bridge 

 ข. H-Bridge 

 ค. R-Bridge 

 ง. T-Bridge 

7. หลักการแกไขสัญญาณรบกวนทําไดหลายแบบ เชนตอกันในลักษณะวงจร 

 ก. วงจร RL อินติเกรเตอร 

 ข. วงจร RLC อินติเกรเตอร 

 ค. วงจร LC อินติเกรเตอร 

 ง. วงจร RC อินติเกรเตอร 

8. หากตองการใหหมุนทวนเข็ม (Conter Clockwise :CCW) ให 

 ก. S1 และ S4 ปดวงจร 

 ข. S2 และ S3 ปดวงจร และ S1 และ S4 เปดวงจร 

 ค. S1 และ S4 ปดวงจร และ S2 และ S3 เปดวงจร 

 ง. S2 และ S3 เปดวงจร 

9. พารามิเตอรท่ีใชระบุรูปรางหนาตาของ PWM ท่ีสําคัญคือ 

 ก. วงจรบักวงจรบูส 

 ข. วงจรบักบูส 

 ค. ความถ่ีของคลื่นพาหะ (Carrier Frequency) และอัตราสวนหนาท่ี (Duty Ratio) 

 ง. ฟงกชั่นชะลอการท างานในหนวยนาโนวินาที 

10. PWM (Pulse Width Modulation) คือ 

ก. การมอดูเลตสัญญาณตามความถ่ี 

ข. การมอดูเลตสัญญาณตามแอมพลิจูด 

ค. การมอดูเลตสัญญาณเฟสเซอร 

ง. การมอดูเลตสัญญาณใหมีความกวางตามสัดสวนท่ีกําหนด 
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ใบงานปฏิบัติท่ี 13-1 

 

คําช้ีแจง ใหผูเรียนทุกคนทําการทดลองตามปฎิบัติการทดลองหนวยท่ี 13 เรื่อง การควบคุมดีซี

มอเตอรและสเตปมอเตอรดวย Arduino  

 

จุดประสงคเชิงพฤติกรรม 

 1. สามารถใชฟงกชั่นไดถูกตอง 

 2. สามารถแกปญหาในการท างานของบอรด Arduino Uno R3 ได 

 3. สามารถตอใชงานและอัพโหลดโปรแกรมใหกับบอรด Arduino Uno R3 ได 

อุปกรณการทดลอง 

 1. เครื่องคอมพิวเตอรและโปรแกรม Arduino IDE 1.6.9 1 ชุด 

 2. USB Cable Arduino Uno R3 1 เสน 

 3. Arduino Uno R3 Board 1 บอรด 

 4. Hook-up Wires 10 เสน 

 5. Breadboard 1 แผง 

 6. A Momentary Switch or Button 1 ตัว 

 7. 9V DC Motor 1 ตัว 

 8. 10k Ohm Potentiometer 1 ตัว 

 9. TIP120 Transistor 1 ตัว 

 10. 1N4001 Diode 1 ตัว 

 11. 9V Battery 1 ตัว 

 12. Stepper Motor 

 13. U2004 Darlington Array (if using a unipolar stepper) 1 ตัว 

 14. SN754410ne H-Bridge (if using a bipolar stepper) 1 ตัว 

 15. Power Supply Appropriate for your Particular Stepper 1 ตัว 

 

ขอควรระวัง 

 1. ควรระวังไมวางบอรด Arduino Uno R3 หรือชีลตางๆ บนโตะโลหะหรือท่ีวางท่ีเปนโลหะ

เพราะอาจเกิดการลัดวงจรของภาคจายไฟได 

 2. ไมควรตอสายตอวงจรในบอรด Arduino Uno R3 ท้ิงไว ควรถอดสายตอวงจรออกใหหมด 

เพราะผลการทดลองอาจเกิดการผิดพลาดไมเปนไปตามทฤษฎีได 

 3. ไมควรถอดสายสายโหลด USB เขาออกตลอดเวลา เพราะอาจท าใหภาคจายไฟของบอรด 

Arduino Uno R3 เสียหายได 
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การทดลองท่ี 1 การควบคุมมอเตอรไฟฟากระแสตรงดวย Arduino Hardware Required 

 1. Arduino Board 

 2. A momentary switch or button 

 3. 10k ohm resistor 

 4. breadboard 

 5. hook-up wire 

 6. 9V DC motor 

 7. TIP120 transistor 

 8. 1N4001 diode 

 9. 9V battery 
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Code 

/* 

by Scott Fitzgerald 

http://www.arduino.cc/en/Tutorial/TransistorMotorControl 

This example code is in the public domain. 

*/ 

// give a name to digital pin 2, which has a pushbutton attached 

int pushButton = 2; 

// the transistor which controls the motor will be attached to digital pin 9 

int motorControl = 9; 

// the setup routine runs once when you press reset: 

void setup() { 

 // make the pushbutton's pin an input: 

 pinMode(pushButton, INPUT); 

 // make the transistor's pin an output: 

 pinMode(motorControl, OUTPUT); 

} 

// the loop routine runs over and over again forever: 

void loop() { 

 // read the state of the button and check if it is pressed 

 if(digitalRead(pushButton) == HIGH){ 

 // ramp up the motor speed 

 for(int x = 0; x <= 255; x++){ 

 analogWrite(motorControl, x); 

 delay(50); 

 } 

 // ramp down the motor speed 

 for(int x = 255; x >= 0; x--){ 

 analogWrite(motorControl, x); 

 delay(50); 

 } 

} 

 delay(1); // delay in between reads for stability 
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} 

 

ผลการทดลอง 

................................................................................................................................................................  

................................................................................................................................................................ 

................................................................................................................................................................  

................................................................................................................................................................  

................................................................................................................................................................ 

                              

เฉลยแบบทดสอบหนวยท่ี 13 

เรื่อง การเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร 

 

แบบทดสอบกอนเรียน  แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี คําตอบ  ขอท่ี คําตอบ 

1   ก  1 ข 

2   ค  2 ข 

3   ข  3 ค 

4   ค  4 ข 

5   ง  5 ง 

6   ค  6 ข 

7   ง  7 ก 

8   ข  8 ค 

9   ง  9 ค 

10   ค  10 ก 
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ใบงานปฏิบัติท่ี 13-2 

 

 

1. ใหนักเรียนทําการตออุปกรณ  Arduino ควบคุมมอเตอร DC หมุนซาย หมุนขวา 

Arduino uno r3 -> โมดูลขับมอเตอร L298N 

5V -> 5V 

GND -> GND 

ขา2 -> In3 

ขา3 -> In4 

โมดูลขับมอเตอร L298N -> Motor 

OUT3 -> ขาสีแดง 

OUT4 -> ขาสีดํา 
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2. ทําการเขียนและอัพโหลดโคดนี้ลงบอรด Arduino uno r3 แลวดูผลลัพธ 

 

int MotorL = 2; // กําหนดขา ท่ีตอกับข้ัวมอเตอร 

int MotorR = 3; 

 

void setup() { 

  pinMode(MotorL, OUTPUT); 

  pinMode(MotorR, OUTPUT); 

  Serial.begin(9600); 

} 

void loop() { 

  digitalWrite(MotorR, 1); 

  digitalWrite(MotorL, 0); 

  Serial.println("Motor Right"); // หมุนซายคือ มอเตอรข้ัว R มีไฟ ข้ัว L ไมมีไฟ 

  delay(3000); 

  digitalWrite(MotorR, 0); 

  digitalWrite(MotorL, 0); 

  Serial.println("Motor STOP"); // หยุด คือ ไมจายไฟใหมอเตอร 

  delay(2000); 

  digitalWrite(MotorR, 0); 

  digitalWrite(MotorL, 1); 

  Serial.println("Motor Left"); // หมุนขวาคือ มอเตอรข้ัว R ไมมีไฟ ข้ัว L มีไฟ 

  delay(3000); 

} 

 

3. ทําการอัพโหลด 

4. สังเกตการทํางาน 

5. บันทึกผลการทดลอง 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 
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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงานหนวยที่ 13 

วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร 

เรื่อง การเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร 

 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 

หมายเหตุ คะแนน

เต็ม 

คะแนน

ท่ีได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1   การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2   การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3  ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 1   

1.4  เก็บรักษาเครื่องมือ และชุดทดลอง 1   

2.  ผลงาน    

ใบงานท่ี 13 เรื่องการเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร    

2.1 การควบคุมดีซีมอเตอรและสเตปมอเตอรดวย Arduino 6   

2.2 การตออุปกรณ  Arduino ควบคุมมอเตอร DC หมุนซาย 

หมุนขวา 

6   

3.  กิจนิสัยในการปฏิบัติงาน    

3.1 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   

รวม 20   

 

 

ลงชื่อ...........................................ผูประเมิน 

        (นางสาวกาญจนา  อุพงศ)  
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แผนการจัดการเรียนรูท่ี  14 หนวยท่ี  14 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  17 

ชื่อหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับ

อุณหภูมิและความช้ืน 

ชั่วโมงรวม  5 ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง การเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและความช้ืน จํานวนชั่วโมง  5  ชัว่โมง 

 

หัวขอเรื่องและงาน 

 1.1 ความรูเบื้องตนเก่ียวกับการเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและความชื้น 

1.2 การเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและความชื้น 

1.3 การออกแบบวงจรควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและความชื้น 

สาระการเรียนรู 

 เซนเซอรวัดอุณหภูมิและความชื้นสัมพัทธ เปนเซนเซอรวัดอุณหภูมิและความชื้นสัมพัทธแบบ

ดิจิทัลและเชื่อมตอดวยสัญญาณเพียงเสนเดียวแบบสองทิศทาง (bidirectional) ใชแรงดันไฟเลี้ยงได

ในชวง 3.3V ถึง 5.2V สามารถวัดคาอุณหภูมิไดในชวง -40 ถึง 80°C ความละเอียดในการวัดอุณหภูมิ

และความชื้น คือ 0.5°C และ 0.1%RHในการท างานของโมดูลอัลตราโซนิค จะอาศัยการสงคลื่นเสียง

ความถ่ีสูงออกไปประมาณ 40kHz และจับเวลาในการเดินทางของคลื่นเสียงเม่ือไปและกลับมา

หลังจากสะทอนวัตถุกีดขวาง 
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จุดประสงคเชิงพฤติกรรมที่พึงประสงค  

 

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

1. อธิบายความรูพ้ืนฐานเก่ียวกับโมดูลวัด

อุณหภูมิและความชื้น DHT21 (AM2301) ได 

2. ใชงานโมดูลวัดอุณหภูมิและความชื้น DHT21 

(AM2301) ได 

3. อธิบายความรูพ้ืนฐานโมดูลวัดอุณหภูมิและ

ความชื้น DHT22 / AM2302 ได 

4. ใชงานโมดูลวัดอุณหภูมิและความชื้น DHT22 

/ AM2302 ได 

5. อธิบายความรูพ้ืนฐานโมดูลวัดอุณหภูมิและ

ความชื้นสัมพัทธ SHT11 ได 

6. ใชงานโมดูลวัดอุณหภูมิและความชื้นสัมพัทธ 

SHT11 ได 

7. อธิบายความรูพ้ืนฐานการใชงานโมดูล

ตรวจจับสัญญาณอินพุต HC-SR04 ได 

8. ใชงานโมดูลตรวจจับสัญญาณอินพุต HC-

SR04 วัดระยะหางดวยคลื่นอัลตราโซนิคได 

9. ใชงานโมดูลตรวจจับสัญญาณอินพุต HC-

SR04 หลายชุดได 

 

 

 

 

6. ตอวงจรโมดูลวัดอุณหภูมิและ

ความชื้นได 

2. ใชเครื่องมือวัดอุณหภูมิและ

ความชื้นได 

3. ออกแบบควบคุมวงจรโมดูลวัด   

อุณหภูมิและความชื้น 

4. ใชเครื่องมือวัดคาทางไฟฟาของ 

วงจรโมดูลวัดอุณหภูมิและ

ความชื้น 

5. แสดงความสามารถออกแบบ 

งจรโมดูลวัดอุณหภูมิและความชื้น

  

 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาท่ี

ของนักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอ

ตนเองและสังคม 

4. แตงกายถูกตองตาม

ระเบียบ 

5. แสดงความเคารพดวย

ทาทีท่ีสวยงาม 

6. ทํางานดวยความเต็มใจ 

7. ใชวัสดุอุปกรณและ

เครื่องมืออยางประหยัด

ตระหนักถึงความปลอดภัย 
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แบบทดสอบกอนเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 14 ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและความช้ืน 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1. โมดูล DHT21 (AM2301) เปนเซนเซอรวัดวัดอุณหภูมิและความชื้นสัมพัทธแบบใด 

  ก. ขนาน    ข. แอนะล็อก 

  ค. แบบดิจิทัล    ง. อนุกรม 

2. DHT21 (AM2301) มีขาเชื่อมตออะไรบาง 

 ก. VCC, GND และ SCA   ข. VCC, GND และ SLA 

  ค. VCC, GND และ SDA   ง. VCC, GND และ SDR 

3. DHT21 (AM2301) ตอสายเชื่อมตออยางไร 

  ก. สายสีแดงสําหรับ GND สายสีดําคือ VCC และสายสีเหลืองคือ SDA 

  ข. สายสีแดงสําหรับ VCC สายสีดําคือ GND และสายสีเหลืองคือ SDA 

  ค. สายสีแดงสําหรับ VCC สายสีดําคือ SDA และสายสีเหลืองคือ GND 

 ง. สายสีแดงสําหรับ SDA สายสีดําคือ GND และสายสีเหลืองคือ VCC 

4. DHT22 / AM2302 ขาสัญญาณดิจิทัลเพียงเสนเดียวในการเชื่อมตอแบบ 

  ก. บิตอนุกรมสองทิศทาง (serial data, bi-directional) 

  ข. บิตอนุกรมหนึ่งทิศทาง (serial data, one-directional) 

  ค. บิตผสมสองทิศทาง (serial data, bi-directional) 

  ง. บติขนานสองทิศทาง (serial data, bi-directional) 

5. คา RH ท่ีอานไดคืออะไร 

  ก. ความชื้นสัมพันธ ( Relative Humidity - RH) 

  ข. ความชื้นสัมพัทธ ( Relative Humidity - RH) 

  ค. ความชื้นสัมประสิทธิ์ ( Relative Humidity - RH) 

  ง. ความชื้นสัมผัส ( Relative Humidity - RH) 

6. โมดูล SHT11 ใชแรงดันไฟเลี้ยงเทาใด 

  ก. (Vcc): +1V .. +3.6V   ข. (Vcc): +0.5V .. +3.6V 

  ค. (Vcc): +2V .. +3.6V   ง. (Vcc): +1.5V .. +3.6V 
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7. โมดูล SHT11 ติดตอสื่อสารแบบบัสแบบใด 

  ก. I2C     ข. Uart 

  ค. AVI     ง. SPI 

8. โมดูล SHT11 ชวงคาความชื้นสัมพัทธ (Humidity Operating Range) คือ 

  ก. -1 ถึง 100 % RH   ข. 0 ถึง 100 % RH  

ค. 10 ถึง 100 % RH   ง. -5 ถึง 100 % RH 

9. โมดูลตรวจจับสัญญาณอินพุต HC-SR04 ใชสําหรับทําอะไร 

  ก. วัดระยะทางดวยคลื่นอัลตราซูมเมอร 

  ข. วัดระยะทางดวยคลื่นอัลตราไวโอเลต 

  ค. วัดระยะทางดวยคลื่นอัลตราบีม 

  ง. วัดระยะทางดวยคลื่นอัลตราโซนิค 

10. โมดูล HC-SR04 ใชคลื่นเสียงความถ่ีประมาณ 

  ก. 40kHz    ข. 30kHz 

  ค. 20kHz    ง. 10kHz 

 

เนื้อหาสาระ  

1.การอานขอมูลจากโมดูลวัดอุณหภูมิและความช้ืน DHT21 (AM2301) 

 เซนเซอรวัดอุณหภูมิและความชื้นสัมพัทธแบบดิจิทัลโมเดล AM2301 / DHT21 เปนเซนเซอร

วัดอุณหภูมิและความชื้นสัมพัทธแบบดิจิทัล และเชื่อมตอดวยสัญญาณเพียงเสนเดียวแบบสองทิศทาง 

(bidirectional) ใชแรงดันไฟเลี้ยงไดในชวง 3.3V ถึง 5.2V สามารถวัดคาอุณหภูมิไดในชวง -40 ถึง 

80°C ความละเอียดในการวัดอุณหภูมิและความชื้น คือ 0.5°C และ 0.1%RH และมีความแมนย า 

±0.5°C และ ±3%RH ตามล าดับ ใชขาเชื่อมตอเพียง 3 ขา ไดแก VCC, GND และ SDA (Serial 

Data) ในการอานขอมูลแตละครั้ง จะอานขอมูลท้ังหมด40 บิต แบงเปน 16 บิตสําหรับคาความชื้น 

16 บิตสําหรับคาอุณหภูมิ และ 8 บิตสําหรับตรวจสอบคา Parity Bitsเพ่ือดูวาอานคาไดถูกตองหรือไม 

โดย Arduino Sketch เพ่ืออานคาจากเซนเซอรดังกลาว และน ามาแสดงผล 
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ตารางแสดงขาสําหรับการเช่ือมตอของโมดูล AM2301 

 

 
 

รูปแสดงโปรโตคอลในการรับสงขอมูลโดยใชสายสัญญาณเสนเดียวของโมดูล AM2301 

 

2. การอานขอมูลจากโมดูลวัดอุณหภูมิและความช้ืน DHT22 / AM2302 

 อุปกรณเซนเซอรสําหรับวัดอุณหภูมิและความชื้นสัมพัทธ (Temperature & Relative 

Humidity Sensor) เปนอุปกรณท่ีสามารถนํามาประยุกตใชงานทางดานระบบสมองกลฝงตัวได

หลากหลาย เชนการวัดและควบคุมอุณหภูมิและความชื้น ระบบบันทึกขอมูลเก่ียวกับอุณหภูมิและ

ความชื้นในหอง เปนตน อุปกรณประเภทนี้แตกตางกันตามผูผลิต ราคา ความแมนยํา ความละเอียด

ในการวัด การใหคาแบบดิจิทัลหรือแบบแอนะล็อก เปนตนการทดลองใชงานโมดูล DHT22 / 

AM2302 ซ่ึงมีราคาถูก ใหคาเปนแบบดิจิทัล ใชขาสัญญาณดิจิทัลเพียงเสนเดียวในการเชื่อมตอแบบ

บิตอนุกรมสองทิศทาง (Serial Data, Bi-Rirectional) โดยน ามาเชื่อมตอกับ Arduino เพ่ืออานคา

จากเซนเซอร 

 

3. ขอมูลเชิงเทคนิค (Techinal details) 

•  ใชแรงดันไฟเลี้ยงไดในชวง: 3.3V ถึง 5.5V DC (ดังนั้นจึงใชไดกับ 3.3V และ 5V) 

•  วัดอุณหภูมิไดในชวง: -40 to 80 °C (±0.5 °C accuracy) 

•  วัดความชื้นสัมพัทธไดในชวง: 0 - 100 RH% (2 - 5% accuracy) 

•  อัตราการวัดสูงสุด: 0.5Hz 

•  คอนเนกเตอรแบบ 4 ขา ( 0.1" / 2.54mm spacing) 
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•  Pin 1 = VCC 

•  Pin 2 = SDA (Serial data, bidirectional) 

•  Pin 3 = N.C. (Not Connect) 

•  Pin 4 = GND 

 

 ในการอานขอมูลจากไอซีนั้น จะใชขาสัญญาณเพียงเสนเดียวคือ DATA (หรือ SDA) แบบ

สองทิศทาง และในสถานะปรกติสัญญาณ DATA จะเปน HIGH ในการอานขอมูลแตละครั้ ง

ไมโครคอนโทรลเลอรจะตองกําหนดใหขา DATA เปนเอาตพุต และสรางบิต START ซ่ึงจะตองเปน 

LOW อยางนอย 800 usec จากนั้นจึงใหเปน HIGH อยางนอย 20 μsec หลังจากนั้นเปนการรอการ

ตอบกลับ (Response) และจากไอซีขา DATA จะถูกตองเปลี่ยนเปนอินพุต 

 เริ่มตนของการตอบกลับไอซี จะดึงสัญญาณลงเปน LOW และปลอยใหเปน HIGH ชวงละ 80 

μsec โดยประมาณ (เรียกวา Response Bit) จากนั้นจึงจะเปนการสงขอมูลทีละบิต รวม 40 บิต 

(ชวง LOW ตามดวยชวงHIGH) ชวง LOW ของแตละบิต จะกวางเทากัน แตจะตางกันในชวง HIGH 

สําหรับบิตท่ีมีคาเปน 0 หรือ 1 (ใชความกวางชวง HIGH ในการจําแนกคาของบิต)  

 

 
 

สองไบตแรกสําหรับความชื้น สองไบตตอมาสําหรับอุณหภูมิและไบตสุดทายเปน Checksum หรือ 

Parity Bits 
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4. Arduino Sketch 1 

การอานคาจากโมดูล DHT22 / AM2302 ดวยบอรด Arduino แลวน าคาท่ีไดแสดงผลผานทาง 

Serial 

 

Monitor ของ Arduino IDE (ตั้งคา baudrate = 115200) แลวทําข้ันตอนซํ้า 

// Author: RSP @KMUTNB 

// Date: 16-Aug-2013 

// Target Board: Arduino Uno (ATmega328P, 5V, 16MHz) 

// Arduino IDE: version 1.0.5 

// Demonstrate how to read data from DHT22 (AM2302) -- a digital 

// relative humidity and temperature sensor manufactured by 

// Aosong Electronics Co.,Ltd. 

const byte DATA_PIN = 5; // connected to the DATA pin of DHT22 (AM2302) 

void setup() { 

 pinMode( DATA_PIN, INPUT ); 

 digitalWrite( DATA_PIN, HIGH ); // enable internal pull-up 

 Serial.begin( 115200 ); // use serial port (baudrate = 115200) 

} 

byte data[5]; 

void loop() { 

int count = 0; 

 byte i=0, j=0; 

 byte new_state, state = HIGH; 

 for (byte x=0; x < 5; x++) { 

 data[x] = 0; // clear data buffer 

 } 

 pinMode( DATA_PIN, OUTPUT ); // change direction to output 

 digitalWrite( DATA_PIN, LOW ); // output low (send the start bit) 

 delayMicroseconds( 1000 ); 

 digitalWrite( DATA_PIN, HIGH ); // output high 

 delayMicroseconds( 40 ); 

 pinMode( DATA_PIN, INPUT ); // change direction to input 

 digitalWrite( DATA_PIN, HIGH ); // enable internal pull-up 
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 // AM2302 will send a response signal of 40-bit data that 

 // represent the relative humidity and temperature information to MCU 

unsigned long t1, t0 = micros(); 

while (1) { 

 new_state = digitalRead( DATA_PIN ); 

 if ( state != new_state ) { 

 t1 = micros(); 

 if ( (state == HIGH) && (i > 2) ) { 

 byte b = ( (t1-t0) > 40 ) ? 1 : 0; 

 data[j/8] <<= 1; 

 data[j/8] |= b; 

 j++; 

 } 

 i++; 

 state = new_state; 

 t0 = t1; 

 count = 0; 

} else { 

 count++; 

if ( count > 1000 ) // timeout 

 break; 

 } 

 } 

 byte check_sum = 0x00; 

for (byte x=0; x < 4; x++) { 

 check_sum += data[x]; 

 } 

if ( check_sum != data[4] ) { 

 Serial.println( "CHECKSUM error" ); 

} else { 

 Serial.print( ((data[0] << 8) | data[1])/10.0 ); 

 Serial.print( "%RH, " ); 

 Serial.print( ((data[2] << 8) | data[3])/10.0 ); 
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 Serial.println( " C" ); } delay(2500);} 

5. การใชงานโมดูลวัดอุณหภูมิและความช้ืนสัมพัทธSHT11 

 การทดลองใชงาน SHT11 ซ่ึงเปนเซนเซอรสําหรับวัดคาอุณหภูมิและความชื้นสัมพัทธ ผลิต

โดยบริษัทSensirion โดยนํามาใชงานรวมกับบอรด Arduino และเขียนโคด C++ เพ่ือสรางเปน

ไลบรารี่ (Library) ไวใชงานคําสําคัญ / Keywords: SHT11, Digital Temperature and Relative 

Humidity Sensor, Arduinoปจจุบันมีโมดูลเซนเซอรสําหรับวัดคาอุณหภูมิและความชื้นสัมพัทธท่ีให

ขอมูลแบบดิจิทัลจากหลายผูผลิตชิปHTU21D ของบริษัท Measurement Specialties Inc. ก็เปน

ตัวเลือกหนึ่งสําหรับนํามาทดลองใชได แตเนื่องจากชิปมีขนาดเล็ก แนะน าใหใชโมดูลประเภท 

"Breakout Board" ตัวอยางของโมดูลท่ีสะดวกตอการนํามาทดลองใชงาน เชน โมดูล GY-21 ซ่ึงมี

ราคาถูกและผลิตในประเทศจีน นอกจากนี้ยังมีโมดูลของบริษัท Adafruit และ Sparkfun ท่ีมีราคาสูง

กวา แตมีคุณภาพและรายละเอียดของวงจรแตกตางกันไปขอมูลเชิงเทคนิคท่ีสําคัญเก่ียวกับโมดูล 

HTU21D 

 

• ใชแรงดันไฟเลี้ยง (Vcc): +1.5V .. +3.6V 

• ติดตอสื่อสารแบบบัส I2C (ใชความเร็ว 400kHz ได) 

• ใชหมายเลขท่ีอยู 0x40 (hex) เพ่ือเขียนหรืออานขอมูลในรีจิสเตอรภายใน 

• ชวงคาความชื้นสัมพัทธ (Humidity Operating Range): 0 .. 100 %RH 

• ชวงคาอุณหภูมิ (Temperature Operating Range): -40 to +125°C 

• ความละเอียดในการวัดความชื้นสัมพัทธไดถึง 12 บิต (ใชเวลาในการวัดไมเกิน 16 msec) 

• ความละเอียดในการวัดอุณหภูมิไดถึง 14 บิต (ใชเวลาในการวัดไมเกิน 50 msec) 

• ความคลาดเคลื่อน ±3%RH, ±0.4°C tolerance @25°C (20%RH to 80%RH) 
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กิจกรรมการเรียนการสอนกิจกรรมการเรียนการสอน 

ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

1.1 ครูบอกจุดประสงคการเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูล

ตรวจจับอุณหภมูิและความช้ืน  

1.2 ครูสอบถามความสําคญัของการเขียนโปรแกรม ควบคุม 

โมดลูตรวจจับอุณหภูมิและความช้ืน 

1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรียน หนวยท่ี 14 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน

บทเรียนน้ี 

 1.2 นักเรียนบอกความสําคญัการเขียนโปรแกรม 

ควบคุม โมดลูตรวจจับอุณหภมูิและความช้ืน 

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรยีนหนวยท่ี 14 

 1. คําถามประจํา

หนวย 

 2. แบบทดสอบกอน 

 เรียนหนวยท่ี 14 

2. ขั้นสอนทฤษฎ ี   

 2.1 ครูอธิบายการเขียนโปรแกรมควบคุม โมดลู 

 ตรวจจับอุณหภูมิและความช้ืนโดยใชสื่อ power point 

ประกอบ 

 2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับการเขียนโปรแกรม ควบคุมโมดลู

ตรวจจับอุณหภมูิและความช้ืน 

2.1 รับฟงคําบรรยาย 

2.2 ตอบคําถามและแสดงความคดิเห็น 

  1. power point  

  หนวยท่ี 14 

  2. คําถามหนวยท่ี 14 

3. ขั้นสรุป   

3.1 ครูและนักเรียนชวยกันสรุปและครซูักถามปญหาขอสงสยั 3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยท่ี 14 

4. ขั้นสอนปฏิบัติ   

4.1 แบงกลุมนักเรียนเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 ครูใหนักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 14 

4.3 ควบคุมการปฏิบัติงาน 

4.4 ตรวจผลงานของนักศึกษา 

4.1 แบงกลุมเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 นักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 14 

4.3 ปฏิบัติงานตามใบงาน 

4.4 สงผลงานการปฏิบัต ิ

 1.ใบตรวจการ

ปฏิบัติงานหนวยท่ี 14 

  

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 14 

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 14 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรยีน 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลัง

เรียนหนวยท่ี 14 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเตมิเก่ียวกับการเขียน

โปรแกรม ควบคุมโมดลูตรวจจับอุณหภมูิและความช้ืนและ

ทําแบบฝกหัดทายหนวยเรยีนหนวยท่ี 14 สงในอาทิตย

ตอไป 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย 

6.1 รับมอบหมายงาน  1. ใบมอบงานหนวยท่ี 

14 

7.1 ตรวจความเรียบรอยของชุดฝกและความเรียบรอยของ

หองเรียนหองปฏิบัติงาน 

7.1 ชวยกันจัดเก็บชุดฝกและทําความสะอาด 

หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรียบรอย 

 1.ใบตรวจสอบความ 

  เรียบรอย 
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งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

 - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 14 

ขณะเรียน 

 - ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับการเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับ

อุณหภูมิและความชื้น  

 

หลังเรียน 

 - ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับการเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิ

และความชื้น และทําแบบฝกหัดทายหนวยเรียนหนวยท่ี 14 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  หนวยท่ี 14 เรื่องการ

เขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและความชื้น  

2. Power point เรื่องการเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและความชื้น  

3. แบบฝกหัดทายหนวยท่ี 14 

4. ของจริง (เครื่องมือวัด, อาร, ซี, ทรานซิสเตอร, ไอซี) 

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

- ทดสอบกอนเรียน (Pre-test)  โดยใชขอสอบบทท่ี 14 จํานวน 10 ขอ 

 ขณะเรียน 

- ถาม – ตอบปญหา,  ความสนใจ,  ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

- ทดสอบหลังเรียน (Post-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 14 จํานวน 10 ขอ 

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 14 จํานวน 10 ขอ (แบบ

ตัวเลือก) 

 2.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 3.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

          1. เรียบเรียงโดยครูทันพงษ ภูรักษวงจรดิจิทัล.   

 2. เอกสารประกอบการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 
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บันทึกหลังการสอน 

วิชา  ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  รหัสวิชา 30120-2001 หนวยท่ี.............สอนครั้งท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                         จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

 อ่ืน ๆ ระบุ...................................................... 

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

จํานวนนักเรียนท่ีสอน............................คน 

นักเรียนท่ีขาดเรียน................................คน 

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

 

                         

  ลงช่ือ

...................................................... 

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี........เดือน.........................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 14 ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและความช้ืน 

 

ใหผูเรียนกาเครื่องหมายถูก / ในขอท่ีคิดวาถูก และกาเครื่องหมายผิด x ในขอท่ีคิดวาผิด 

 _____1. อุปกรณเซนเซอรสําหรับวัดอุณหภูมิและความชื้น 

 _____2. วัดอุณหภูมิไดในชวง: -40 to 100 °C (±0.5 °C accuracy) 

 _____3. วัดความชื้นสัมพัทธไดในชวง: 0 - 80 RH% (2 - 5% accuracy) 

 _____4. อัตราการวัดสูงสุด: 50 Hz 

 _____5. คอนเนกเตอรแบบ 4 ขา ( 0.1" / 2.54mm spacing) 

 _____6. Pin 1 = VCC 

 _____7. Pin 2 = SDA (Serial data, bidirectional) 

 _____8. Pin 3 = SCA 

 _____9. Pin 4 = GND 

 _____10. ใชแรงดันไฟเลี้ยงไดในชวง: 3.3V ถึง 5.5V DC (ดังนั้นจึงใชไดกับ 3.3V และ 5V) 

 

แบบทดสอบหลังเรียน วิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 14 ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและความช้ืน 

  

  คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1. โมดูล DHT21 (AM2301) เชื่อมตอสายสัญญาณอยางไร 

 ก. เชื่อมตอดวยสัญญาณเสนเดียวแบบสองทิศทาง (bidirectional) 

ข. เชื่อมตอดวยสัญญาณสองเสนแบบสองทิศทาง (bidirectional) 

ค. เชื่อมตอดวยสัญญาณสามเสนแบบสองทิศทาง (bidirectional) 

ง. เชื่อมตอดวยสัญญาณสี่เสนแบบสองทิศทาง (bidirectional) 

2. DHT21 (AM2301) ในการอานขอมูลแตละครั้ง จะอานขอมูลท้ังหมด 40 บิต แบงเปน 

ก. 8 บิตสําหรับคาความชื้น 16 บิตสําหรับคาอุณหภูมิ และ 16 บิตสําหรับตรวจ parity bits 

ข. 16 บิตสําหรับคาความชื้น 16 บิตสําหรับคาอุณหภูมิ และ 8 บิตสําหรับตรวจ parity bits 

ค. 16 บิตสําหรับคาความชื้น 8 บิตสําหรับคาอุณหภูมิ และ 16 บิตสําหรับตรวจ parity bits 

ง. 16 บติสําหรับคาความชื้น 16 บิตสําหรับคาอุณหภูมิ และ 16 บิตสําหรับตรวจ 
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3. DHT22 / AM2302 มีล าดับของขอมูลบิตในการอานคาจากไอซีท้ังหมดอยางไร 

ก. 5 ไบต (40 บิต)   ข . 6 ไบต (40 บิต) 

ค. 7 ไบต (40 บิต)   ง. 8 ไบต (40 บิต) 

4. SHT11 ผลิตโดยบริษัท 

ก. Mitsubishi    ข. Samsung 

ค. Sensirion    ง. Panasonic 

5. SHT11 เปนเซนเซอรสําหรับวัดคาอุณหภูมิและความชื้นสัมพัทธ เขียนโคดภาษาอะไรเพ่ือสรางเปน

ไลบรารี่ 

ก. C     ข. basic 

ค. C++     ง. Assembly 

6. โมดูล HTU21D มีความละเอียดในการวัดความชื้นสัมพัทธไดถึง 

 ก. 12 บิต (ใชเวลาในการวัดไมเกิน 46 msec) 

 ข. 12 บิต (ใชเวลาในการวัดไมเกิน 36 msec) 

 ค. 12 บิต (ใชเวลาในการวัดไมเกิน 26 msec) 

 ง. 12 บิต (ใชเวลาในการวัดไมเกิน 16 msec) 

7. โมดูล HTU21D มีความละเอียดในการวัดอุณหภูมิไดถึง 

 ก. 14 บิต (ใชเวลาในการวัดไมเกิน 20 msec) 

 ข. 14 บิต (ใชเวลาในการวัดไมเกิน 30 msec) 

 ค. 14 บิต (ใชเวลาในการวัดไมเกิน 40 msec) 

 ง. 14 บิต (ใชเวลาในการวัดไมเกิน 50 msec) 

 8. โมดูล HTU21D มีความคลาดเคลื่อนเทาใด 

 ก. ±2%RH, ±0.4°C @25°C (20%RH to 80%RH) 

 ข. ±3%RH, ±0.4°C @25°C (20%RH to 80%RH) 

 ค. ±4%RH, ±0.4°C @25°C (20%RH to 80%RH) 

 ง. ±5%RH, ±0.4°C @25°C (20%RH to 80%RH) 

 9. ตัวสงคลื่นท่ีสรางคลื่นเสียงออกไปในการวัดระยะแตละครั้งเรียกวา 

 ก. Bing     ข. Ping 

 ค. Sing     ง. Ding 
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 10. ความกวางของมุมเม่ือคลื่นเสียงเดินทางออกไปจากตัวสงเรียกวา 

 ก. absolute Beam Angle  ข. Max Beam Angle 

 ค. Beam Angle   ง. Min Beam Angle 

 

เฉลยแบบทดสอบหนวยท่ี 14 

เรื่อง การเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและความช้ืน 

 

แบบทดสอบกอนเรียน  แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี คําตอบ  ขอท่ี คําตอบ 

1 ค  1 ก 

2 ค  2 ค 

3 ข  3 ข 

4 ง  4 ค 

5 ข  5 ค 

6 ค  6 ก 

7 ก  7 ง 

8 ง  8 ข 

9 ง  9 ค 

10 ก  10 ก 
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ใบงานปฏิบัติท่ี 14-1 

 

ใหนักเรียนตออุปกรณใชงาน Arduino โมดูลวัดอุณหภูมิและความช้ืน DHT22 / AM2302 

Module 

1. เชื่อมตออุปกรณตามดานลาง 

Arduino UNO R3 -> DHT22 / AM2302 Module 

            • 5V -> ( + ) 

            • GND -> ( - ) 

            • ขา 2 -> OUT 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2. เม่ือเชื่อมตออุปกรณเรียบรอยแลว ใหทําการดาวนโหลด Library ขางลางท้ัง 2 ไฟล 

โหลด Library Sensor วัดอุภณหมูและความชื้น DHT22 2 ลิงคติดตั้งในโปรแกรม Arduino IDE 

• http://www.mediafire.com/file/b1qj4x49sq94569/DHT-sensor-library-

master.zip/file 

• http://www.mediafire.com/file/1xqqnpk4g42wdug/Adafruit_Sensor-

master.zip/file 

 

3.จากนั้น เขียนโคดตัวอยางดานลางใสในโปรแกรม Arduino IDE 

 

#include "DHT.h" 

#define DHTPIN 2     // Digital pin connected to the DHT sensor 

// Feather HUZZAH ESP8266 note: use pins 3, 4, 5, 12, 13 or 14 -- 

http://www.mediafire.com/file/b1qj4x49sq94569/DHT-sensor-library-master.zip/file
http://www.mediafire.com/file/b1qj4x49sq94569/DHT-sensor-library-master.zip/file
http://www.mediafire.com/file/1xqqnpk4g42wdug/Adafruit_Sensor-master.zip/file
http://www.mediafire.com/file/1xqqnpk4g42wdug/Adafruit_Sensor-master.zip/file


369 
 

 
 

// Pin 15 can work but DHT must be disconnected during program upload. 

 

// Uncomment whatever type you're using! 

//#define DHTTYPE DHT11   // DHT 11 

#define DHTTYPE DHT22   // DHT 22  (AM2302), AM2321 

//#define DHTTYPE DHT21   // DHT 21 (AM2301) 

 

// Connect pin 1 (on the left) of the sensor to +5V 

// NOTE: If using a board with 3.3V logic like an Arduino Due connect pin 1 

// to 3.3V instead of 5V! 

// Connect pin 2 of the sensor to whatever your DHTPIN is 

// Connect pin 4 (on the right) of the sensor to GROUND 

// Connect a 10K resistor from pin 2 (data) to pin 1 (power) of the sensor 

 

// Initialize DHT sensor. 

// Note that older versions of this library took an optional third parameter to 

// tweak the timings for faster processors.  This parameter is no longer 

needed 

// as the current DHT reading algorithm adjusts itself to work on faster procs. 

DHT dht(DHTPIN, DHTTYPE); 

 

void setup() { 

  Serial.begin(9600); 

  Serial.println(F("DHTxx test!")); 

 

  dht.begin(); 

} 

 

void loop() { 

  // Wait a few seconds between measurements. 
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  delay(2000); 

 

  // Reading temperature or humidity takes about 250 milliseconds! 

  // Sensor readings may also be up to 2 seconds 'old' (its a very slow sensor) 

  float h = dht.readHumidity(); 

  // Read temperature as Celsius (the default) 

  float t = dht.readTemperature(); 

  // Read temperature as Fahrenheit (isFahrenheit = true) 

  float f = dht.readTemperature(true); 

 

  // Check if any reads failed and exit early (to try again). 

  if (isnan(h) || isnan(t) || isnan(f)) { 

    Serial.println(F("Failed to read from DHT sensor!")); 

    return; 

  } 

 

  // Compute heat index in Fahrenheit (the default) 

  float hif = dht.computeHeatIndex(f, h); 

  // Compute heat index in Celsius (isFahreheit = false) 

  float hic = dht.computeHeatIndex(t, h, false); 

 

  Serial.print(F("Humidity: ")); 

  Serial.print(h); 

  Serial.print(F("%  Temperature: ")); 

  Serial.print(t); 

  Serial.print(F(" C ")); 

  Serial.print(f); 

  Serial.print(F(" F  Heat index: ")); 

  Serial.print(hic); 

  Serial.print(F(" C ")); 
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  Serial.print(hif); 

  Serial.println(F(" F")); 

} 

 

4. ทําการอัพโหลด 

5. สังเกตการทํางาน 

6. บันทึกผลการทดลอง 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 
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ใบงานปฏิบัติท่ี 14-2 

 

ใหนักเรียนตออุปกรณใชงาน Arduino โมดูลวัดอุณหภูมิและความชื้น DHT22 / AM2302 Module 

โดยมี LED แสดงสถานะ 

1.เชื่อมตออุปกรณตามดานลาง 

• Aduino UNO R3 

• โมดูล DHT22 AM2302 

• สายจั้มเปอร 

• Breadboard 400 holes 

• 5mm LED Pack (เขียว,เหลือง,แดง) 

• 330 Ohm 

 

2. วิธีการตอใชงาน 

     DHT22 AM2302  ---->  Arduino UNO R3 

• VCC(แดง)      ---->  5V 

• GND(ดํา)       ---->  GND 

• DATA(เหลือง) ---->  4 

     LED1  ---->  Arduino UNO R3 

• Anode(+)   ----> 330R -----> 2 

• Cathode(-) ----> Gnd 

     LED2  ---->  Arduino UNO R3 

• Anode(+)   ----> 330R -----> 3 

• Cathode(-) ----> Gnd 
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 3. จากนั้น เขียนโคดตัวอยางดานลางใสในโปรแกรม Arduino IDE 

 

#include "DHT.h" 

#define DHTPIN 4        //ขาdata ตอ ขา4 

#define DHTTYPE DHT22   //กําหนดคาตามชนิดDHTท่ีใชงาน 

int led1 = 2;           // ขา 2 เปน led1 สามารถเปลี่ยนแปลงขาไดตามใชงานได 

int led2 = 3;           // ขา 3 เปน led2 สามารถเปลี่ยนแปลงขาไดตามใชงานได 

float tempsetting = 30;  //กําหนดคาท่ีตองการใหคําสั่งทํางาน สามารถเปลี่ยนแปลงได

ตามการใชงาน 

 

DHT dht(DHTPIN, DHTTYPE); 

 

void setup() 

{ 

  pinMode (led1, OUTPUT);   //led1 ใหเปน OUTPUT 

  pinMode (led2, OUTPUT); 

Serial.begin(9600); 

  Serial.println("DHTxx test!"); 

  dht.begin(); 

} 

 

void loop() { 

  delay(2000); 

  float h = dht.readHumidity(); 

  float t = dht.readTemperature(); 

  float f = dht.readTemperature(true); 

  if (isnan(h) || isnan(t) || isnan(f)) { 

    Serial.println("Failed to read from DHT sensor!"); 

    return; 
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  } 

  Serial.print("Humidity: "); 

  Serial.print(h); 

  Serial.print(" %\t"); 

  Serial.print("Temperature: "); 

  Serial.print(t); 

  Serial.println(" *C "); 

  if ( t <= tempsetting )         //เม่ือคาจากเซนเซอรนอบกวาหรือเทากับ tempsetting 

คําสั่งจะทํางาน 

  {         

    digitalWrite (led1 , HIGH);   //สั้งใหขา led1 HIGH    

    digitalWrite (led2 , LOW);    //สั้งใหขา led2 LOW 

  } 

  else {                           

    digitalWrite (led2 , HIGH);   //สั้งใหขา led2 HIGH    

    digitalWrite (led1 , LOW);    //สั้งใหขา led1 LOW 

  } 

} 

 

4. ทําการอัพโหลด 

5. สังเกตการทํางาน 

6. บันทึกผลการทดลอง 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 
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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงานหนวยที่ 14 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

  ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและความชื้น 

  เรื่อง การเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและความชื้น 

 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 

หมายเหตุ คะแนน

เต็ม 

คะแนน

ท่ีได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1   การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2   การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3  ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 1   

1.4  เก็บรักษาเครื่องมือ และชุดทดลอง 1   

2.  ผลงาน    

 เรื่องการการเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและ

ความชื้น  

   

2.1 การตออุปกรณใชงาน Arduino โมดูลวัดอุณหภูมิและ

ความชื้น DHT22 / AM2302 Module 

6   

2.2 ใชงาน Arduino โมดูลวัดอุณหภูมิและความชื้น DHT22 / 

AM2302 Module โดยมี LED แสดงสถานะ 

6   

3.  กิจนิสัยในการปฏิบัติงาน    

3.1 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   

รวม 20   

 

 

ลงชื่อ                                  ผูประเมิน 

                  (นางสาวกาญจนา  อุพงศ) 
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	เนื้อหาสาระ
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	1. แบบแม่เหล็กถาวร (PERMANENT MAGNET_PM)
	สเต็ปมอเตอร์แบบ PM จะมีสเตเตอร์ (STATOR) ที่พันขดลวดไว้หลาย ๆ โพล และมีโรเตอร์ (ROTOR) ทำด้วยแม่เหล็กถาวร รูปทรงเป็นกระบอกฟันเลื่อย เมื่อป้อนไฟกระแสตรง ใหกับขดสเตเตอร์จะทำให้เกิดแรงแม่เหล็กไฟฟ้าผลกับต่อโรเตอร์ทำให้มอเตอร์หมุน มอเตอร์แบบ PM จะเกิดแรงฉ...
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	สเต็ปมอเตอร์แบบ VR โรเตอร์ทำจากสารเฟอร์โรแมกเนติกกำลังอ่อน หรือที่เรียกว่าเหล็กอ่อน มอเตอร์แบบนี้ในขณะที่ไม่จ่ายพลงังานไฟฟ้าเข้ามอเตอร์โรเตอร์สามารถหมุนไดอ้ย่างอิสระ โรเตอร์มีลกัษณะเป็นฟันเลื่อย รูปทรงกระบอกโดยจะมีความสัมพันธ์โดยตรงกับจำนวนโพลในสเตเต...
	กว่ามอเตอร์แบบ PM
	3. แบบผสม(HYBRID-H)
	สเต็ปมอเตอร์ (STEPPING MOTOR) Page 3 สเต็ปมอเตอร์แบบ H จะเป็นลูกผสมของ VR กับ PM โดยจะมีสเตเตอร์คล้ายกับที่ใช้ใน VR โรเตอร์มีหมวกหุ้มปลายซึ่งมีลกัษณะของสารแม่เหล็กที่มีกำลังสูง โดยการควบคุมขนาดรูปร่างของหมวกแม่เหล็กอย่างดีทำให้ได้มุม การหมุนและครั้งน...
	2.ให้ต่ออุปกรณ์ตามรูปด้านบน แล้ว อัพโหลดโค้ดด้านล่างลงบอร์ด Arduino
	int motorPin1 = 8;// Blue   - 28BYJ48 pin 1
	int motorPin2 = 9;// Pink   - 28BYJ48 pin 2
	int motorPin3 = 10;// Yellow - 28BYJ48 pin 3
	int motorPin4 = 11;// Orange - 28BYJ48 pin 4
	int motorSpeed = 4;     //variable to set stepper speed
	char val = '0';
	void setup() {
	//declare the motor pins as outputs
	pinMode(motorPin1, OUTPUT);
	pinMode(motorPin2, OUTPUT);
	pinMode(motorPin3, OUTPUT);
	pinMode(motorPin4, OUTPUT);
	Serial.begin(9600);
	}
	void loop(){
	if (Serial.available()> 0)
	{
	val = Serial.read();
	Serial.println(val);
	}
	if (val == '1'){
	counterclockwise();   //หมุนวนขวา
	}
	if (val == '2'){
	clockwise();  //หมุนวนซ้าย
	}
	if (val == '0'){ //หยุดหมุน
	digitalWrite(motorPin1, LOW);
	digitalWrite(motorPin2, LOW);
	digitalWrite(motorPin3, LOW);
	digitalWrite(motorPin4, LOW);
	}
	}
	void counterclockwise (){
	// 1
	digitalWrite(motorPin1, HIGH);
	digitalWrite(motorPin2, LOW);
	digitalWrite(motorPin3, LOW);
	digitalWrite(motorPin4, LOW);
	delay(motorSpeed);
	// 2
	digitalWrite(motorPin1, LOW);
	digitalWrite(motorPin2, HIGH);
	digitalWrite(motorPin3, LOW);
	digitalWrite(motorPin4, LOW);
	delay (motorSpeed);
	// 3
	digitalWrite(motorPin1, LOW);
	digitalWrite(motorPin2, LOW);
	digitalWrite(motorPin3, HIGH);
	digitalWrite(motorPin4, LOW);
	delay(motorSpeed);
	// 4
	digitalWrite(motorPin1, LOW);
	digitalWrite(motorPin2, LOW);
	digitalWrite(motorPin3, LOW);
	digitalWrite(motorPin4, HIGH);
	delay(motorSpeed);
	}
	void clockwise(){
	// 1
	digitalWrite(motorPin1, LOW);
	digitalWrite(motorPin2, LOW);
	digitalWrite(motorPin3, LOW);
	digitalWrite(motorPin4, HIGH);
	delay(motorSpeed);
	// 2
	digitalWrite(motorPin1, LOW);
	digitalWrite(motorPin2, LOW);
	digitalWrite(motorPin3, HIGH);
	digitalWrite(motorPin4, LOW);
	delay (motorSpeed);
	// 3
	digitalWrite(motorPin1, LOW);
	digitalWrite(motorPin2, HIGH);
	digitalWrite(motorPin3, LOW);
	digitalWrite(motorPin4, LOW);
	delay(motorSpeed);
	// 4
	digitalWrite(motorPin1, HIGH);
	digitalWrite(motorPin2, LOW);
	digitalWrite(motorPin3, LOW);
	digitalWrite(motorPin4, LOW);
	delay(motorSpeed);
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	เซนเซอร์วัดอุณหภูมิและความชื้นสัมพัทธ์แบบดิจิทัลโมเดล AM2301 / DHT21 เป็นเซนเซอร์วัดอุณหภูมิและความชื้นสัมพัทธ์แบบดิจิทัล และเชื่อมต่อด้วยสัญญาณเพียงเส้นเดียวแบบสองทิศทาง (bidirectional) ใช้แรงดันไฟเลี้ยงได้ในช่วง 3.3V ถึง 5.2V สามารถวัดค่าอุณหภูมิได...
	ตารางแสดงขาสำหรับการเชื่อมต่อของโมดูล AM2301
	รูปแสดงโปรโตคอลในการรับส่งข้อมูลโดยใช้สายสัญญาณเส้นเดียวของโมดูล AM2301
	2. การอ่านข้อมูลจากโมดูลวัดอุณหภูมิและความชื้น DHT22 / AM2302
	อุปกรณ์เซนเซอร์สำหรับวัดอุณหภูมิและความชื้นสัมพัทธ์ (Temperature & Relative Humidity Sensor) เป็นอุปกรณ์ที่สามารถนำมาประยุกต์ใช้งานทางด้านระบบสมองกลฝังตัวได้หลากหลาย เช่นการวัดและควบคุมอุณหภูมิและความชื้น ระบบบันทึกข้อมูลเกี่ยวกับอุณหภูมิและความชื้นใ...
	3. ข้อมูลเชิงเทคนิค (Techinal details)
	ในการอ่านข้อมูลจากไอซีนั้น จะใช้ขาสัญญาณเพียงเส้นเดียวคือ DATA (หรือ SDA) แบบสองทิศทาง และในสถานะปรกติสัญญาณ DATA จะเป็น HIGH ในการอ่านข้อมูลแต่ละครั้งไมโครคอนโทรลเลอร์จะต้องกำหนดให้ขา DATA เป็นเอาต์พุต และสร้างบิต START ซึ่งจะต้องเป็น LOW อย่างน้อย ...
	เริ่มต้นของการตอบกลับไอซี จะดึงสัญญาณลงเป็น LOW และปล่อยให้เป็น HIGH ช่วงละ 80 μsec โดยประมาณ (เรียกว่า Response Bit) จากนั้นจึงจะเป็นการส่งข้อมูลทีละบิต รวม 40 บิต (ช่วง LOW ตามด้วยช่วงHIGH) ช่วง LOW ของแต่ละบิต จะกว้างเท่ากัน แต่จะต่างกันในช่วง HIG...
	สองไบต์แรกสำหรับความชื้น สองไบต์ต่อมาสำหรับอุณหภูมิและไบต์สุดท้ายเป็น Checksum หรือ Parity Bits
	4. Arduino Sketch 1
	การอ่านค่าจากโมดูล DHT22 / AM2302 ด้วยบอร์ด Arduino แล้วน าค่าที่ได้แสดงผลผ่านทาง Serial
	Monitor ของ Arduino IDE (ตั้งค่า baudrate = 115200) แล้วทำขั้นตอนซ้ำ
	// Author: RSP @KMUTNB
	// Date: 16-Aug-2013
	// Target Board: Arduino Uno (ATmega328P, 5V, 16MHz)
	// Arduino IDE: version 1.0.5
	// Demonstrate how to read data from DHT22 (AM2302) -- a digital
	// relative humidity and temperature sensor manufactured by
	// Aosong Electronics Co.,Ltd.
	const byte DATA_PIN = 5; // connected to the DATA pin of DHT22 (AM2302)
	void setup() {
	pinMode( DATA_PIN, INPUT );
	digitalWrite( DATA_PIN, HIGH ); // enable internal pull-up
	Serial.begin( 115200 ); // use serial port (baudrate = 115200)
	}
	byte data[5];
	void loop() {
	int count = 0;
	byte i=0, j=0;
	byte new_state, state = HIGH;
	for (byte x=0; x < 5; x++) {
	data[x] = 0; // clear data buffer
	}
	pinMode( DATA_PIN, OUTPUT ); // change direction to output
	digitalWrite( DATA_PIN, LOW ); // output low (send the start bit)
	delayMicroseconds( 1000 );
	digitalWrite( DATA_PIN, HIGH ); // output high
	delayMicroseconds( 40 );
	pinMode( DATA_PIN, INPUT ); // change direction to input
	digitalWrite( DATA_PIN, HIGH ); // enable internal pull-up
	// AM2302 will send a response signal of 40-bit data that
	// represent the relative humidity and temperature information to MCU
	unsigned long t1, t0 = micros();
	while (1) {
	new_state = digitalRead( DATA_PIN );
	if ( state != new_state ) {
	t1 = micros();
	if ( (state == HIGH) && (i > 2) ) {
	byte b = ( (t1-t0) > 40 ) ? 1 : 0;
	data[j/8] <<= 1;
	data[j/8] |= b;
	j++;
	}
	i++;
	state = new_state;
	t0 = t1;
	count = 0;
	} else {
	count++;
	if ( count > 1000 ) // timeout
	break;
	}
	}
	byte check_sum = 0x00;
	for (byte x=0; x < 4; x++) {
	check_sum += data[x];
	}
	if ( check_sum != data[4] ) {
	Serial.println( "CHECKSUM error" );
	} else {
	Serial.print( ((data[0] << 8) | data[1])/10.0 );
	Serial.print( "%RH, " );
	Serial.print( ((data[2] << 8) | data[3])/10.0 );
	Serial.println( " C" ); } delay(2500);}
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