
 

 

 

 

แผนการสอนมุงเนนสมรรถนะอาชีพ 

และบูรณาการปรัชญาของเศรษฐกิจพอเพียง 

วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

 รหัสวิชา 30120–2001 

หลักสูตรประกาศนยีบัตรวิชาชีพชั้นสูง (ปวส.) 

สาขาวิชาเครื่องมือวัดและควบคุม 

 

ภาคเรียนท่ี 2 ปการศึกษา 2563 

 

 

โดย 

 

นางสาวกาญจนา  อุพงศ 

ตําแหนง ครู  วิทยฐานะครูชํานาญการ 

 

สาขาวิชาเคร่ืองมือวัดและควบคุม  วิทยาลัยเทคนิคระยอง 

สํานักงานคณะกรรมการการอาชีวศึกษา  กระทรวงศึกษาธิการ 
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แผนการสอนมุงเนนสมรรถนะอาชีพ 

และบูรณาการปรัชญาของเศรษฐกิจพอเพียง 

วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

 รหัสวิชา 30120–2001 

หลักสูตรประกาศนยีบัตรวิชาชีพชั้นสูง (ปวส.) 

สาขาวิชาเครื่องมือวัดและควบคุม 

 

 

ภาคเรียนท่ี 2 ปการศึกษา 2563 

 

 

โดย 

 

 

นางสาวกาญจนา  อุพงศ 

ตําแหนง ครู  วิทยฐานะครูชํานาญการ 

 

สาขาวิชาเคร่ืองมือวัดและควบคุม  วิทยาลัยเทคนิคระยอง 

สํานักงานคณะกรรมการการอาชีวศึกษา  กระทรวงศึกษาธิการ 
 ผลงานที่เกิดจากการปฏิบัติหนาที่  ตําแหนงครู 
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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  

จํานวนหนวยกิต  3  หนวยกิต 

คาบการสอน   90 ชั่วโมง/ภาคเรียน   

หลักสูตร   หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง พุทธศักราช 2563 

ประเภทวิชา   อุตสาหกรรม  สาขาวิชาเครื่องมือวัดและควบคุม 

ผูทําการพัฒนา   นางสาวกาญจนา อุพงศ 

ปทําการ   ปการศึกษา 2563 
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จุดประสงครายวิชา /มาตรฐานรายวิชา/ คําอธิบายรายวิชา 

ช่ือวิชา     ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร                    จํานวน            3   หนวยกิต 

รหัสวิชา    30120-2001                                 คาบการสอน    90   ชั่วโมง 

 

จุดประสงครายวิชา 

1. เขาใจเก่ียวกับหลักการทํางานวงจรดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

2. สามารถตอวงจรดิจิทัลแบบตาง ๆ และประยุกตใชงาน 

3. สามารถเขียนโปรแกรมไมโครคอนโทรลเลอรในงานควบคุม 

4. มีเจตคติและกิจนิสัยท่ีดีในการทํางานดวยความประณีต รอบคอบและปลอดภัย 

สมรรถนะรายวิชา 

1. แสดงความรูเก่ียวกับหลักการทํางานวงจรดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

2. ตอวงจรดิจิทัลแบบตาง ๆ และประยุกตใชงาน 

3. เขียนโปรแกรมและใชงานไมโครคอนโทรลเลอรในงานควบคุม 

คําอธิบายรายวิชา 

ศึกษาและปฏิบัติเก่ียวกับวงจรลอจิกเกท การลดรูปสมการ วงจรคํานวณทางคณิตศาสตร วงจร

มัลติเพล็กซ ดีมัลติเพล็กซ ดีโคดเดอร เอ็นโคดเดอร วงจรสัญญาณนาฬิกา ฟลิบ-ฟลอบ วงจรนับ วงจรเปลี่ยน

สัญญาณดิจิทัลกับอนาล็อก การประยุกตใชวงจรดิจิทัลในงานวัดและควบคุม โครงสรางสถาปตยกรรม

ไมโครคอนโทรลเลอร การติดตอกับอุปกรณภายนอก เขียนโปรแกรมและใชงานไมโครคอนโทรลเลอรในงานวัด

ควบคุม 
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ความตองการในอาชีพ 

วิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 เปนรายวิชาท่ีเปดสอนในระดับ

ประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง แกผูเรียนในสาขาวิชาเครื่องมือวัดและควบคุม ซ่ึงถือวาเปนรายวิชาท่ีผูเรียน

สามารถนําไปใชในการประกอบอาชีพตามสาขาวิชาท่ีตองการไดเปนอยางดี โดยการจัดการเรียนการสอนตอง

ดําเนินไปใหตรงตามจุดประสงคของหลักสูตร คือ 

1. เพ่ือเปนวิชาชีพท่ีนําไปประยุกตในการประกอบอาชีพ 

2. เพ่ือเปนการคนควาหาความรูและประสบการณเพ่ิมเติม 

3. เพ่ือเปนชางในระดับเทคนิค 

  ดังนั้นความตองการในอาชีพสําหรับผูเรียน จึงมีความจําเปนและสําคัญอยางมาก เพราะสามารถ

นําไปใชในการประกอบอาชีพ และใชสําหรับเปนแนวทางและหลักปฏิบัติในการศึกษาข้ันสูงตอไป 

 

เปาหมายผูเรียน 

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    ผานการศึกษาวิชาวงจรวงจรดิจิทัล 

  3. การจงูใจ    ท่ัวไปผูเรียนมีความสนใจพอสมควรในการท่ีจะไดนําไป                   

            ประกอบอาชีพและมีความปรารถนาท่ีจะไดรับการพิจารณา

คะแนนหรือผลการเรียนในระดับท่ีดี 

4. ความสามารถ  ผูเรียนมีความจําในระดับปานกลาง ชอบการเรียนโดย การปฏิบัติ

สามารถเห็นหรือรูไดจากสภาพชีวิตประจําวัน หรือสิ่งท่ีเคยผาน

ประสบการณมากอน 

5. เจตคติ  ผูเรียนมีความรูสึกชอบวิชาวงจรดิจิทัล เพราะเปนวิชาพ้ืนฐานไป

ประยุกตใชงานในสาขาวิชาเครื่องมือวัดและควบคุม  
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รายวิชาท่ีสัมพันธกัน 

  รายวิชาท่ีมีความสัมพันธกับวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 จะเปน

รายวิชาท่ีผูเรียนศึกษามากอนคือ 

  1. วิชาพ้ืนฐาน   

   20000-1301 วิชาวิทยาศาสตรเพ่ือพัฒนาทักษะชีวิต 

20000-1401 วิชาคณิตศาสตรพ้ืนฐาน 

20000-1101 วิชาภาษาไทยพ้ืนฐาน 

20000-1201 วิชาภาษาอังกฤษในชีวิตจริง 1 

 2.  วิชาชีพสาขาวิชาเครื่องมือวัดและควบคุม สาขาวิชาไฟฟากําลัง สาขาวิชาอิเล็กทรอนิกสและสาขา

แมคคาทรอนิกส 

   20105-2001 วิชาเขียนแบบไฟฟาและอิเล็กทรอนิกส 

20105-2002 วิชาวงจรไฟฟากระแสตรง 

20105-2003 วิชาวงจรไฟฟากระแสสลับ 

20105-2004 วิชาเครื่องมือวัดไฟฟาและอิเล็กทรอนิกส 

20105-2005 วิชาอุปกรณอิเล็กทรอนิกส 

20105-2006 วิชาวงจรพัลสและสวิตชิง 

20105-2007 วิชาวงจรวงจรดิจิทัล 

รายวิชาดังกลาว เปนวิชาท่ีตองนํามาบูรณาการในรายวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร เพ่ือใช

ศึกษาและประยุกตใชกับวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร (30120-2001) โดยท้ังนี้จะทําใหผูเรียนเกิดการ

เรียนรู มีทักษะความสามารถและนําไปใชสําหรับการประกอบอาชีพไดอยางแทจริง  

 

ความตองการเรียงลําดับกอนหลัง 

 การพิจารณาความตองการเรียงลําดับกอนหลังนั้นใชขอมูลจากจุดประสงครายวิชามาตรฐาน รายวิชา

และคําอธิบายรายวิชา ตามหลักสูตรกําหนด ซ่ึงสามารถสรุปไดดังนี้ 

1. เรื่องระบบตัวเลขและการคํานวณ 

2. เรื่องรหัสดิจิทัล 

3. เรื่ององคประกอบของระบบดิจิทัล 

4. เรื่องการออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู 

5. เรื่องวงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี 
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6. เรื่องการเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 

7. เรื่องวงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ 

8. เรื่องฟลิปฟลอบและวงจรนับ 

9. เรื่องวงจรเลื่อนขอมูลและหนวยความจํา  

10. โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

11. การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 

12. การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร (Stepper Motor) 

13. การเขียนโปรแกรมควบคุมควบคุมดีซีมอเตอร 

14. การเขียนโปรแกรมควบคุมโมดูลตรวจจับอุณหภูมิ และความชื้น 

 

การจําแนกรายการเนื้อหาวิชา 

จากจุดประสงครายวิชา มาตรฐานรายวิชาและคําอธิบายรายวิชาของวิชา ดิจิ ทัลและ

ไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 สามารถจําแนกเนื้อหาวิชาแบงเปนหนวยการเรียนการสอนท้ังสิ้น 

14 หนวยการเรียน โดยยึดตามแนวทางแผนการเรียนรูวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-

2001 หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง พุทธศักราช 2563 รายละเอียดการจําแนกหนวยการเรียนการ

สอนท้ัง 14 หนวยมีดังนี้ 

 

หนวยท่ี 1 เรื่องระบบตัวเลขและการคํานวณ 

หนวยท่ี 2 เรื่องรหัสดิจิทัล 

หนวยท่ี 3 เรื่ององคประกอบของระบบดิจิทัล 

หนวยท่ี 4 เรื่องการออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู 

หนวยท่ี 5 เรื่องวงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี 

หนวยท่ี 6 เรื่องการเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 

หนวยท่ี 7 เรื่องวงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ 

หนวยท่ี 8 เรื่องฟลิปฟลอบและวงจรนับ 

หนวยท่ี 9 เรื่องวงจรเลื่อนขอมูลและหนวยความจํา 

หนวยท่ี 10 โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 11 การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 

หนวยท่ี 12 การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร (Stepper Motor) 

หนวยท่ี 13 การเขียนโปรแกรมควบคุมควบคุมดีซีมอเตอร 

หนวยท่ี 14 การเขียนโปรแกรมควบคุมโมดูลตรวจจับอุณหภูมิ และความชื้น 
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การจัดเรียงเนื้อหารายวิชา  

 วิชาดิจิทัลและไมโครคอนเลอร  รหัสวิชา 30120-2001 

 

หนวยท่ี หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

1. ระบบตัวเลขและการคํานวณ 

 1.1 ระบบตัวเลข 

 1.2 การแปลงเลขฐาน 

 1.3 การคํานวณทางคณิตศาสตรของเลขฐานสอง 

 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 ยูนิโคด (Unicode) 

3 องคประกอบของระบบดิจิทัล 

 3.1 อุปกรณลอจิกเกต (Logic gate) 

 3.2 การเปลี่ยนแนนดเกตเปนเกตชนิดอ่ืน ๆ 

 3.3 ตารางความจริง (Truth table) 

 3.4 ไทม่ิงไดอะแกรม (Timing diagram) 

 3.5 วงจรคอมบิเนชนั (Combination circuit) 

 3.6 ตระกูลของอุปกรณลอจิกเกต 

4. การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู 

 4.1 การเขียนฟงกชั่นแบบ SOP และ POS 

 4.2 คณิตศาสตรลอจิก 

 4.3 แผนผังคารนอ (Karnaugh maping : K-map) 

5. วงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี 

 5.1 การบวกเลขฐานสอง (Binary Addition) 

 5.2 การลบเลขฐานสอง (Binary Subtraction) 
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หนวยท่ี หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

6. การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 

 6.1 วงจรเขารหัส (Encoder) 

6.2 วงจรถอดรหัส (Decoder) 

6.3 วงจรแสดงผล (Display circuit) 

7. วงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ 

 7.1 วงจรมัลติเพล็กเซอร (Multiplexer : MUX)  

7.2 วงจรดีมัลติเพล็กเซอร (Demultiplexer : DEMUX) 

8. ฟลิปฟลอบและวงจรนับ 

8.1 ชนิดของฟลิปฟลอป 

8.2 วงจรนับ (Countor) 

8.3 ไอซีวงจรนับ 

9. วงจรเล่ือนขอมูลและหนวยความจํา 

 9.1 วงจรรีจิสเตอร (Register) 

9.2 ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเบอร 74194 

9.3 ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเบอร 74164 

10. โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

10.1 ความรูเบื้องตนของไมโครคอนโทรลเลอร 

10.2 โครงสรางหนวยความจําของไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 และการใชงาน 

MCS-51 

11. การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 

12. การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร (Stepper Motor) 

13. การเขียนโปรแกรมควบคุมควบคุมดีซีมอเตอร 

14. การเขียนโปรแกรมควบคุมโมดูลตรวจจับอุณหภูมิ และความช้ืน 
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การประเมินคาความสามารถ 

(Valuation of Abilities) 

การประเมินคาความสามารถดําเนินการวิเคราะห โดยใชตารางประเมินเพ่ือเปนองคประกอบ ในการ

พิจารณาตัดสินวา รายการเนื้อหาวิชาท่ีจัดไวตามหลักสูตรนั้นมีความจําเปนตอการเรียนรูและมีความสําคัญท่ี

สัมพันธกันหรือไม โดยมีเกณฑการประเมินคาความสามารถดังนี้ 

เกณฑการประเมินคา 

1. ความสําคัญสําหรับอาชีพ (Importance for Vocation, IV) 

      X   =   สําคัญมาก 

       I  =   สําคัญปานกลาง 

      O    =   สําคัญนอย 

2. การกระทําบอยในการใชงาน (Frequency of Perfomance, FP)  

  X    =    ใชเปนประจํา 

  I      =    ใชสัปดาหละครั้ง 

 O    =   ใชเดือนละครั้งหรือนอยกวา 

3. ความสําคัญสําหรับโปรแกรมท่ีสัมพันธกัน (Importance for Related Program, IR) 

      X    =   มีความสําคัญตอความกาวหนาในการเรียนหลักสูตรวิชาท่ีสัมพันธกัน      

                  ผูเรียนไมมีประสบการณหรืออาจสอบตกในวิชาอ่ืนๆถาไมมีความสามารถนี้ 

       I     =  อาจจะชวยใหเกิดความกาวหนาในการเรียนหลักสูตรรายวิชาท่ีสัมพันธกัน 

      O    =  ไมมีผลท่ีจะทําใหเกิดความกาวหนาในการเรียนหลักสูตรรายวิชาท่ีมีความ  

    สัมพันธกัน 

4. ความจําเปนสําหรับการสอน (Necessity of Stage, NS) 

  X    =  ความสามารถท่ีทําการสอนหลักสูตรนี้ และไมสามารถเปลี่ยนไปสอนหลักสูตรอ่ืนได                              

               I     =  ความสามารถอ่ืน ๆ ซ่ึงยอมใหเปลี่ยนไปทําการสอนในหลักสูตรอ่ืนได 

5. ความยากในการเรียน (Learning Difficulty, LD) 

    X    =  ความสามารถท่ีมีความยากในการเรียน 

 I    =  ความสามารถท่ีมีความยากปานกลางในการเรียน 

          O   =  ความสามารถท่ีงายตอการเรียน 

*ผูเรียนมีความสามารถเหลานี้อยูแลวและไดจากพ้ืนฐานความรูเดิม  
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ตารางท่ี 1 การประเมินคาความสามารถ วิชาดิจิทัลและคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 

หนวยท่ี หัวขอเรื่อง / รายการสอน 
การประเมินคา  

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 การคํานวณทางคณิตศาสตรของเลขฐานสอง 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 ยูนิโคด (Unicode) I I X X X 

3 องคประกอบของระบบดิจิทัล      

3.1 อุปกรณลอจิกเกต (Logic gate) I X X X X 

3.2 การเปลี่ยนแนนดเกตเปนเกตชนิดอ่ืน 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 ตระกูลของอุปกรณลอจิกเกต I I X X X 

4 การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู      

4.1 การเขียนฟงกชั่นแบบ SOP และ POS I I X X X 

4.2 คณิตศาสตรลอจิก X X X X X 

4.3 แผนผังคารนอ (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 (ตอ) การประเมินคาความสามารถ วิชาดิจิทัลและคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 

 

หนวยท่ี 

 

หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

 

การประเมินคา  

IV FP IR             NS LD 

5. 5.4 วงจรลบเลขไบนารี X X X X X 

6. การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล      

6.1 วงจรเขารหัส (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. วงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ      

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. วงจรเล่ือนขอมูลและหนวยความจํา      

9.1 วงจรรีจิสเตอร (Register) X X X X I 

9.2 ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเบอร 74194 X X X X I 

9.3 ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเบอร 74164 X X X X I 

10. โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของ

ไมโครคอนโทรลเลอร 

     

10.1 ความรูเบื้องตนของไมโครคอนโทรลเลอร X X X X I 

10.2 โครงสรางหนวยความจําของ

ไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 และการใชงาน 

MCS-51 

X X X X I 

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

12. การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร 

(Stepper Motor) 

X X X X X 

13. การเขียนโปรแกรมควบคุมควบคุมดีซีมอเตอร X X X X X 
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ตารางท่ี 1 (ตอ) การประเมินคาความสามารถ วิชาดิจิทัลและคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 

 

หนวยท่ี 

 

หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

 

การประเมินคา  

IV FP IR             NS LD 

14. 
การเขียนโปรแกรมควบคุมโมดูลตรวจจับอุณหภูมิ 

และความช้ืน X X X X X 

 

 

 

 IV = ความสําคัญสําหรับอาชีพ 

           FR     =    การกระทําบอยในการใชงาน 

                IR  =     ความสําคัญสําหรับโปรแกรมท่ีสัมพันธกัน 

                  NS  =    ความจําเปนสําหรับการสอน 

                    LD     =    ความยากในการเรียน 
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การวิเคราะหวัตถุประสงคเชิงพฤติกรรม 

 

  หลักสูตรประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง พุทธศักราช 2563 ไดกําหนดจุดประสงครายวิชา มาตรฐาน

รายวิชาและคําอธิบายรายวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร ไวเปนแนวทางในการสอนเพ่ือแสดงถึงสิ่งท่ี

ผูเรียนจะสามารถทําไดหลังจากจบการเรียนวิชานี้แลว ในสวนของผูสอนจะตองกําหนดวัตถุประสงคเชิง

พฤติกรรม เพ่ือทราบขอบขายรายละเอียดเนื้อหาในการจัดการเรียนการสอนใหบรรลุตามท่ีจุดประสงครายวิชา 

มาตรฐานรายวิชาและคําอธิบายรายวิชาท่ีกําหนดไวในหลักสูตร 

วัตถุประสงคการเรียนการรู ถือเปนสิ่งสําคัญของการเรียนการสอนเพราะจะเปนสิ่งท่ีจะนําไปกําหนด

เนื้อหาวิชา กิจกรรมการเรียนการสอน สื่อการสอน การวัดและประเมินผล Norman Gronlund ไดแบง

วัตถุประสงคการเรียนการรู เปน 2 ระดับ คือ 

1.วัตถุประสงคท่ัวไป (General Objectives) เปนวัตถุประสงคท่ีกลาวอยางกวาง ๆ แตมีขอบเขต

ความหมายเหมาะสมกับเนื้อหา  

2.วัตถุประสงคเฉพาะหรือจุดประสงคเชิงพฤติกรรม (Behavioral Objectives) จุดประสงคท่ีคาดหวัง

เห็นการเปลี่ยนแปลงพฤติกรรมของผูเรียนท่ีสามารถสังเกตเห็นได 

  ดังนั้นการวิเคราะหวัตถุประสงคเชิงพฤติกรรม จะเปนสวนในการกําหนดแนวทางการจัดการเรียนการ

สอนอยางเปนรูปธรรม โดยจะวิเคราะหตามพิสัยการเรียนรูของ Benjamin S.Bloom เปน 3 พิสัยคือ   

- พุทธิพิสัย (Cognitive Domain) เปนพฤติกรรมการเรียนรูทางดานสติปญญา 6 ดาน คือ 

   ดานท่ี 1 ความรูความจํา ( Knowledge ) 

   ดานท่ี 2 ความเขาใจ ( Comprehension ) 

   ดานท่ี 3 การนําไปใช  ( Application ) 

   ดานท่ี 4 การวิเคราะห ( Analysis ) 

   ดานท่ี 5 การสังเคราะห ( Synthesis )  

   ดานท่ี 6 การประเมินคา ( Evaluation ) 

 - ทักษะพิสัย (Psychomotor Domain) เปนพฤติกรรมการเรียนรูทางทักษะการปฏิบัติ 

 - จิตพิสัย (Affective Domain) เปนพฤติกรรมการเรียนรูดานจิตสํานึก ทัศนคติและอารมณ 
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ตารางท่ี 2 วิเคราะหวัตถุประสงคเชิงพฤติกรรม รูดานพุทธิพิสัย วิชาดิจิทัลและคอนโทรลเลอร  

          รหัสวิชา 30120-2001 

 

หนวยท่ี 

 

หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

 

ระดับการเรียนรูดานพุทธิพิสัย 

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 การคํานวณทางคณิตศาสตรของเลขฐานสอง  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 ยูนิโคด (Unicode)  X X    

3 องคประกอบของระบบดิจิทัล       

3.1 อุปกรณลอจิกเกต (Logic gate)  X X    

3.2 การเปลี่ยนแนนดเกตเปนเกตชนิดอ่ืน 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 ตระกูลของอุปกรณลอจิกเกต  X X X   

4 การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู       

4.1 การเขียนฟงกชั่นแบบ SOP และ POS  X X    

4.2 คณิตศาสตรลอจิก  X X X   

4.3 แผนผังคารนอ (Karnaugh maping : K-map)  X X X   
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ตารางท่ี 2 (ตอ) วิเคราะหวัตถุประสงคเชิงพฤติกรรม รูดานพุทธิพิสัย วิชาดิจิทัลและคอนโทรลเลอร  รหัสวิชา 

30120-2001   

 

หนวยท่ี 

 

หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

 

ระดับการเรียนรูดานพุทธิพิสัย 

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. การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล       

6.1 วงจรเขารหัส (Encoder)  X X X X  

6.2 วงจรถอดรหัส (Decoder)  X X X X  

6.3 วงจรแสดงผล (Display circuit)  X X X X  

7. วงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ       

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 วงจรเล่ือนขอมูลและหนวยความจํา       

9.1 วงจรรีจิสเตอร (Register) X X     

9.2 ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเบอร 74194  X X    

9.3 ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเบอร 74164  X X    

 

 

 



18 
  
ตารางท่ี 2 (ตอ) วิเคราะหวัตถุประสงคเชิงพฤติกรรม รูดานพุทธิพิสัย วิชาดิจิทัลและคอนโทรลเลอร  รหัสวิชา 

30120-2001   

 

หนวยท่ี 

 

หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

 

ระดับการเรียนรูดานพุทธิพิสัย 

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. โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของ

ไมโครคอนโทรลเลอร 
    

  

 10.1 ความรูเบื้องตนของไมโครคอนโทรลเลอร X X     

 10.2 โครงสรางหนวยความจําของ

ไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 และการใชงาน 

MCS-51 

X X X  

  

11. การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment  X X    

12. การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร 

(Stepper Motor) 
 X X  

  

13. การเขียนโปรแกรมควบคุมควบคุมดีซีมอเตอร  X X    

14. การเขียนโปรแกรมควบคุมโมดูลตรวจจับอุณหภูมิ 

และความช้ืน 
 X X  
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ตารางท่ี 3 การวิเคราะหวัตถุประสงคเชิงพฤติกรรม ดานทักษะพิสัย วิชาดิจิทัลและคอนโทรลเลอร     รหัสวิชา 

30120-2001   

 

หนวยท่ี 

 

หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

 

ระดับการเรียนรูดานทักษะพิสัย 

กา
รเ

ลีย
นแ

บบ
 

กา
รทํ

าต
าม

แบ
บ 

กา
รทํ

าถู
กต

อง
แม

นย
ํา 

   
   

  

กา
รทํ

าอ
ยา

งผ
สม

ผส
าน

 

กา
รทํ

าอ
ยา

งอ
ัตโ

นมั
ติ 

1 ระบบตัวเลขและการคํานวณ      

1.1 ระบบตัวเลข  X X   

1.2 การแปลงเลขฐาน  X X   

1.3 การคํานวณทางคณิตศาสตรของเลขฐานสอง  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 ยูนิโคด (Unicode)  X X   

3. องคประกอบของระบบดิจิทัล      

3.1 อุปกรณลอจิกเกต (Logic gate)  X    

3.2 การเปลี่ยนแนนดเกตเปนเกตชนิดอ่ืน 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 ตระกูลของอุปกรณลอจิกเกต  X X   

4 การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู      

4.1 การเขียนฟงกชั่นแบบ SOP และ POS  X X   

4.2 คณิตศาสตรลอจิก  X X   

4.3 แผนผังคารนอ (Karnaugh maping : K-map)  X X   
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ตารางท่ี 3 (ตอ) การวิเคราะหวัตถุประสงคเชิงพฤติกรรม ดานทักษะพิสัย วิชาดิจิทัลและคอนโทรลเลอร รหัส

วิชา 30120-2001 

 

หนวยท่ี 

 

หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

 

ระดับการเรียนรูดานทักษะพิสัย 

กา
รเ

ลีย
นแ

บบ
 

กา
รทํ

าต
าม

แบ
บ 

กา
รทํ

าถู
กต

อง
แม

นย
ํา 

   
   

  

กา
รทํ

าอ
ยา

งผ
สม

ผส
าน

 

กา
รทํ

าอ
ยา

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. การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล      

6.1 วงจรเขารหัส (Encoder)  X    

6.2 วงจรถอดรหัส (Decoder)  X    

6.3 วงจรแสดงผล (Display circuit)   X   

7. วงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ      

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. วงจรเล่ือนขอมูลและหนวยความจํา      

9.1 วงจรรีจิสเตอร (Register) X X    

9.2 ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเบอร 74194  X X   

9.3 ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเบอร 74164  X X   
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ตารางท่ี 3 (ตอ) การวิเคราะหวัตถุประสงคเชิงพฤติกรรม ดานทักษะพิสัย วิชาดิจิทัลและคอนโทรลเลอร รหัส

วิชา 30120-2001 

 

หนวยท่ี 

 

หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

 

ระดับการเรียนรูดานทักษะพิสัย 

กา
รเ

ลีย
นแ

บบ
 

กา
รทํ

าต
าม

แบ
บ 

กา
รทํ

าถู
กต

อง
แม

นย
ํา 

   
   

  

กา
รทํ

าอ
ยา

งผ
สม

ผส
าน

 

กา
รทํ

าอ
ยา

งอ
ัตโ

นมั
ติ 

10. 

 

โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของ

ไมโครคอนโทรลเลอร 

  
  

 

10.1 ความรูเบื้องตนของไมโครคอนโทรลเลอร X     

10.2 โครงสรางหนวยความจําของไมโครคอนโทรลเลอร

ตระกูล MCS-51 และการใชงาน MCS-51 
X X   

 

11. การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment X X X   

12. การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร (Stepper 

Motor) 
X X X  

 

13. การเขียนโปรแกรมควบคุมควบคุมดีซีมอเตอร X X X   

14. การเขียนโปรแกรมควบคุมโมดูลตรวจจับอุณหภูมิ และ

ความช้ืน 
X X X  
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ตารางท่ี 4 การวิเคราะหวัตถุประสงคเชิงพฤติกรรม  ดานจิตพิสัย วิชาดิจิทัลและคอนโทรลเลอร  

          รหัสวิชา 30120-2001 

หนวยท่ี 

 

หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

 

ระดับการเรียนรูดานจิตพิสัย 

กา
รร

ับร
ู 

กา
รต

อบ
สน

อง
  

กา
รเ

ห็น
คุณ

คา
   

   
   

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  การคํานวณทางคณิตศาสตรของเลขฐานสอง   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 ยูนิโคด (Unicode)  X X   

3. องคประกอบของระบบดิจิทัล      

3.1 อุปกรณลอจิกเกต (Logic gate) X X X   

3.2 การเปลี่ยนแนนดเกตเปนเกตชนิดอ่ืน 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 ตระกูลของอุปกรณลอจิกเกต  X X   

4 การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู      

4.1 การเขียนฟงกชั่นแบบ SOP และ POS  X X X  

4.2 คณิตศาสตรลอจิก  X X X  

4.3 แผนผังคารนอ (Karnaugh maping : K-map)  X X X  
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ตารางท่ี 3 (ตอ) การวิเคราะหวัตถุประสงคเชิงพฤติกรรม ดานจิตพิสัย วิชาดิจิทัลและคอนโทรลเลอร   รหัสวิชา 

30120-2001   

 

หนวยท่ี 

 

หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

 

ระดับการเรียนรูดานทักษะพิสัย 

กา
รร

ับร
ู 

กา
รต

อบ
สน

อง
  

กา
รเ

ห็น
คุณ

คา
   

   
   

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. การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล      

6.1 วงจรเขารหัส (Encoder)  X X   

6.2 วงจรถอดรหัส (Decoder)  X X   

6.3 วงจรแสดงผล (Display circuit)  X X   

7. วงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ      

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. วงจรเล่ือนขอมูลและหนวยความจํา      

9.1 วงจรรีจิสเตอร (Register)  X X   

9.2 ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเบอร 74194  X X   

9.3 ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเบอร 74164  X X   
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ตารางท่ี 3 (ตอ) การวิเคราะหวัตถุประสงคเชิงพฤติกรรม ดานจิตพิสัย วิชาดิจิทัลและคอนโทรลเลอร  รหัสวิชา 

30120-2001   

 

หนวยท่ี 

 

หัวขอเรื่อง / รายการสอน 

 

ระดับการเรียนรูดานทักษะพิสัย 

กา
รร

ับร
ู 

กา
รต

อบ
สน

อง
  

กา
รเ

ห็น
คุณ

คา
   

   
   

กา
รจ

ดัร
ะบ

บก
าร

คิด
 

กา
รมี

ลัก
ษณ

ะเ
ฉพ

าะ
ตน

 

10. 

 

 

โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของ

ไมโครคอนโทรลเลอร 

  
  

 

10.1 ความรูเบื้องตนของไมโครคอนโทรลเลอร X     

10.2 โครงสรางหนวยความจําของไมโครคอนโทรลเลอร

ตระกูล MCS-51 และการใชงาน MCS-51 

 
X   

 

11. การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment   X X  

12. การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร (Stepper 

Motor) 

  
X X 

 

13. การเขียนโปรแกรมควบคุมควบคุมดีซีมอเตอร   X X  

14. การเขียนโปรแกรมควบคุมโมดูลตรวจจับอุณหภูมิ และ

ความช้ืน 

  
X X 
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โครงการสอนรายวิชาและแผนการสอนรายวิชา 

  การนําหลักสูตรรายวิชาไปใชใหเกิดผลตามจุดประสงครายวิชา มาตรฐานรายวิชาและคําอธิบาย

รายวิชาถือเปนหนาท่ีอันสําคัญยิ่งของผูสอน โดยเฉพาะผูสอนตองมีความเขาใจในหลักสูตรรายวิชา เพ่ือจะได

นําไปวางแผนการสอนใหผูเรียนเกิดการเปลี่ยนแปลงพฤติกรรมบรรลุตามจุดประสงคและเปาหมายของ

หลักสูตรท่ีมุงเปาใหผูเรียนคิดเปน ทําเปน และแกปญหาเปน ดังนั้นในการเรียนการสอน ผูสอนจะตองจัดทํา

โครงการสอนรายวิชาใหเปนไปตามข้ันตอนเหมาะสมกับเวลาท่ีใชในการเรียนการสอนและผูเรียนดวย 

  การจัดทําโครงการสอนรายวิชาเปรียบเสมือนเปนปฏิทินการปฏิบัติงานของผูสอนในการกําหนด

ขอบขายการเรียนการสอน เปนการจัดเตรียมการสอนของผูสอนวา จะตองเตรียมเนื้อหาวิชานั้น จะใชวิธีการ

สอนแบบไหน เลือกชนิดของสื่อการเรียนการสอนอยางไร มีจุดใดท่ีตองทําการวัดผลและประเมินผล ซ่ึงเปนการ

จัดเตรียมและวางแผนในภาพรวมวงกวางของภาคเรียนนั้น ๆ การจัดทําโครงการสอนรายวิชาท่ีจะกอใหเกิดผล

สมบูรณคุมคาท่ีสุด ควรจะตองแจงใหกับผูเรียนทุกคนไดทราบ เพ่ือเปนสิ่งท่ีจะใชในการตรวจปรับกันเอง

ระหวางผูเรียนกับผูสอน สวนผูเรียนก็จะทราบวาในรายวิชานั้นตองเรียนเก่ียวกับอะไรบาง ใชเวลาเทาไร ถือ

เปนการเตรียมตัวสําหรับการเรียน อีกท้ังเปนการขจัดปญหาอันเนื่องมาจากผูสอนสอนไมตรงตามหลักสูตร

และ/หรือสอนไมครบตามหลักสูตร สําหรับแผนการสอนรายวิชา ซ่ึงจัดเปนเครื่องมือสําคัญอยางหนึ่งท่ีจะชวย

ใหผูสอนสามารถดําเนินการจัดการเรียนการสอนบรรลุเปาหมายตามหลักสูตรรายวิชา กําหนดอยางมี

ประสิทธิภาพ จะใหรายละเอียดมากกวา โครงการสอนรายวิชาเพราะสวนประกอบตาง ๆ จะประกอบดวย 

   -  จุดประสงคการเรียนรู  

   -  สาระสําคัญ 

   -  กิจกรรมการเรียนการสอน 

   -  สื่อการเรียนการสอน 

   -  การวัดผลและการประเมินผล 

  การจัดทําแผนการสอนรายวิชาอยางมีระบบ ผูสอนจะนําผูเรียนสูจุดหมายของการเรียนรูและสําเร็จ

ประสงคตามจุดมุงหมายของหลักสูตรรายวิชา สงเสริมใหผูเรียนเกิดการเรียนรูครบถวนสอดคลองกับเวลาท่ีใช

อยางเหมาพะสม ท้ังยังชวยสนับสนุนสงเสริมใหผูสอนใฝศึกษาหาความรู ในเรื่องหลักสูตรการสอน ระบบการ

สอน การจัดทํา จัดหา และเลือกสื่อประกอบการเรียนการสอน วิธีการวัดผลและประเมินผล ชวยใหผูสอนมี

ความม่ันใจในการสอนมากยิ่งข้ึน  

  ดังนั้นการนําหลักสูตรไปใชเพ่ือใหเกิดผลบรรลุตามจุดประสงครายวิชา มาตรฐานรายวิชาและ

คําอธิบายรายวิชา โดยมีการวางแผนการสอน จัดทําโครงการสอน โดยยึดถือแนวทางตามขอบขายท่ีหลักสูตร

รายวิชากําหนด ประโยชนสูงสุดท่ีเกิดข้ึนจะสงผลโดยตรงแกผูเรียนอยางมีประสิทธิภาพ การศึกษาท่ีมีมาตรฐาน

เปนรูปธรรมดวย 
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การดําเนินการจัดทําแผนการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สําหรับครูผูสอนใชในการสอน

กับนักเรียน/นักศึกษาท้ังหอง กิจกรรมและสื่อการเรียน การสอนในการเรียนรู  นักเรียน / นักศึกษาจะตอง

ประกอบกิจกรรมไปพรอม ๆ กัน โดยเนื้อหาวิชา จะประกอบดวยแผนการสอนท้ังสิ้น 14 หนวย  คือ  

แผนการสอนหนวยท่ี 1 เรื่องระบบตัวเลขและการคํานวณ 

แผนการสอนหนวยท่ี 2 เรื่องรหัสดิจิทัล 

แผนการสอนหนวยท่ี 3 เรื่ององคประกอบของระบบดิจิทัล 

แผนการสอนหนวยท่ี 4 เรื่องการออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู 

แผนการสอนหนวยท่ี 5 เรื่องวงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี 

แผนการสอนหนวยท่ี 6 เรื่องการเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 

แผนการสอนหนวยท่ี 7 เรื่องวงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ 

แผนการสอนหนวยท่ี 8 เรื่องฟลปิฟลอบและวงจรนับ 

แผนการสอนหนวยท่ี 9 เรื่องวงจรเลื่อนขอมูลและหนวยความจํา 

แผนการสอนหนวยท่ี 10 เรื่องโครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

แผนการสอนหนวยท่ี 11 เรื่องการเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 

แผนการสอนหนวยท่ี 12 เรื่องการเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร (Stepper Motor) 

แผนการสอนหนวยท่ี 13 เรื่องการเขียนโปรแกรมควบคุมควบคุมดีซีมอเตอร 

แผนการสอนหนวยท่ี 14 เรื่องการเขียนโปรแกรมควบคุมโมดูลตรวจจับอุณหภูมิ และความชื้น 

 

1. คําช้ีแจงสําหรับผูสอน 

1.1 ผูสอนตองศึกษาเนื้อหาวิชาและแผนการสอนใหเขาใจ กอนทําการสอนและตองเตรียมวัสดุ 

อุปกรณตาง ๆ เพ่ือใชในการเรียนการสอนตามระบุไวในแผนการสอนแตละหนวยการเรียน 

1.2 ผูสอนตองดําเนินการสอนตามแผนการสอนอยางเครงครัด 

                   1.3 กอนทําการสอนผูสอนตองใหผูเรียนทําแบบประเมินกอนเรียน ซ่ึงแบบประเมินนี้ จะ

เปนแบบประเมินถึงเกณฑท่ีเขียนข้ึน เพ่ือวัดวัตถุประสงคเชิงพฤติกรรมท่ีผูสอนหวังวาผูเรียนจะเปล่ียน

พฤติกรรม  

     1.4 การจดักิจกรรมการเรยีนการสอน แบงออกเปนข้ันตอนดังนี้ 

   ข้ันท่ี  1   ประเมินกอนเรียน 

ข้ันท่ี  2   นําเขาสูบทเรียน 

ข้ันท่ี  3   ใหเนื้อหา 

ข้ันท่ี  4   ประกอบกิจกรรมการเรียน 

ข้ันท่ี  5   สรุปผล 

ข้ันท่ี  6   ประเมินหลังเรียน 
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โดยการจัดกิจกรรมการเรียนการสอน ผูสอนจะตองมีทักษะและความชํานาญ ในการใชคําถามเปน

อยางดี จึงจะสามารถนําการอภิปรายใหนักเรียน/นักศึกษาเกิดการเรียนรู ไดอยางมีประสิทธิผล  

                    1.5 การสรุปบทเรียนเปนกิจกรรมรวมระหวางผูสอนกับผูเรียน หรือจะเปนกิจกรรมของ

ผูเรียนท้ังหมดก็ได 

                    1.6 หลังจากเรียนครบหัวขอเรื่องในแตละแผนการสอน แลวใหผูเรียนทําแบบประเมิน

หลังเรียน ซ่ึงเปนแผนเดียวกันกับแบบประเมินกอนเรียน 

                    1.7 หลังจากผูเรียน เรียนจบครบทุกแผนการสอนแลว ผูสอนจะตองเก็บขอมูลผลการ 

เรียนจัดทําประวัติการเรียนของผูเรียน เพ่ือดูการเปล่ียนแปลงพฤติกรรมและความกาวหนาของผูเรียน 

2. บทบาทผูเรียน 

  เนื่องจากแผนการสอนวิชานี้เปน แผนการสอนสําหรับครูผูสอนเปนผูดําเนินการโดยใหนักเรียน-

นักศึกษาปฏิบัติกิจกรรมตามบทบาทผูเรียนดังนี้ 

2.1 ผูเรียนตองปฏิบัติกิจกรรมคําแนะนําของผูสอนอยางเครงครัด 

2.2 ผูเรียนตองพยายามทําแบบฝกหัดอยางเต็มความสามารถ (คําถามท่ีใชเปนเพียงสวนหนึ่งของ

การเรียนเทานั้น) 

3. การจัดชั้นเรียน 

ใชการจัดช้ันเรียนตามปกติ โดยจัดการเรียนการสอนแบบบรรยาย หรือถามตอบสภาพการจัดช้ัน

เรียนตองจัด เพ่ือท่ีใหเหมาะสม สามารถทํากิจกรรมการเรียนและการสอน แกนักเรียน-นักศึกษาไดอยาง

ท่ัวถึง 

   4. โครงการสอนและแผนการสอน 

  จัดอยูในชุดการสอนโดยจัดแบงเปนโครงการสอนประจําหนวย ซ่ึงจะมีแผนการสอน แตละหนวย

ประกอบอยูดวยทุกโครงการสอน 

           5. การประเมินผล 

  ประเมินผลจากการทําใบงาน การปฏิบัติงานท่ีมอบหมาย และการทําแบบประเมินสําหรับเฉลย

แบบประเมิน จะอยูทายโครงการสอน ประจําหนวยแตละหนวย          
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โครงการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

รหัสวิชา 30120-2001 

 

หนวยท่ี หัวขอเรื่อง / รายการสอน 
จํานวนคาบ 

ทฤษฏี ปฏิบัต ิ รวม 

1. ระบบตัวเลขและการคํานวณ 2 3 5 

1.1 ระบบตัวเลข    

1.2 การแปลงเลขฐาน    

1.3 การคํานวณทางคณิตศาสตรของเลขฐานสอง    

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 ยูนิโคด (Unicode)    

3. องคประกอบของระบบดิจิทัล 4 6 10 

3.1 อุปกรณลอจิกเกต (Logic gate)    

3.2 การเปลี่ยนแนนดเกตเปนเกตชนิดอ่ืน ๆ    

3.3 ตารางความจริง (Truth table)    

3.4 ไทม่ิงไดอะแกรม (Timing diagram)    

3.5 วงจรคอมบิเนชนั (Combination circuit)    

3.6 ตระกูลของอุปกรณลอจิกเกต    

4. การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู 4 6 10 

4.1 การเขียนฟงกชั่นแบบ SOP และ POS    

4.2 คณิตศาสตรลอจิก    

4.3 แผนผังคารนอร (Karnaugh maping : K-map)    
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โครงการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

รหัสวิชา 30120-2001 (ตอ) 

 

หนวยท่ี หัวขอเรื่อง / 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 การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 2 3 5 

6.1 วงจรเขารหัส (Encoder)    

6.2 วงจรถอดรหัส (Decoder)    

6.3 วงจรแสดงผล (Display circuit)    

7. วงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ 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. วงจรเล่ือนขอมูลและหนวยความจํา 2 3 5 

9.1 วงจรรีจิสเตอร (Register)   

9.2 ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเบอร 74194    

9.3 ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเบอร 74164    
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โครงการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

รหัสวิชา 30120-2001 (ตอ) 

 

หนวยท่ี หัวขอเรื่อง / รายการสอน 
จํานวนคาบ 

ทฤษฏี ปฏิบัต ิ รวม 

10. โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของ

ไมโครคอนโทรลเลอร 

10.1 ความรูเบื้องตนของไมโครคอนโทรลเลอร 

10.2 โครงสรางหนวยความจําของไมโครคอนโทรลเลอร

ตระกูล MCS-51 และการใชงาน MCS-51 

2 3 5 

11. การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 2 3 5 

12. การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร (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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แผนการจัดการเรียนรูท่ี 1 หนวยท่ี  1 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  1 

ชื่อหนวย ระบบตัวเลขและการคาํนวณ ชั่วโมงรวม  5  ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง   ระบบตัวเลขและการคํานวณ 
จํานวนชั่วโมง  5  ชั่วโมง 

หัวขอเรื่องและงาน 

 1. ระบบตัวเลข 

 2. การแปลงเลขฐาน 

 3. การคํานวณทางคณิตศาสตรของเลขฐานสอง 

 4. การบวกการลบเลขฐานสิบหก 

สมรรถนะท่ีตองการ 

1. แสดงความรูเก่ียวกับระบบตัวเลข 

 2. แสดงความรูเก่ียวกับการแปลงเลขฐาน 

 3. แสดงความรูเก่ียวกับการคํานวณทางคณิตศาสตรของเลขฐานสอง 

 4. แสดงความรูเก่ียวกับการบวกการลบเลขฐานสิบหก 

สาระสําคัญ 

 ระบบจํานวนหรือระบบตัวเลขท่ีใชในระบบดิจิทัลประกอบดวยระบบเลขฐานสิบ ระบบเลขฐานสอง ระบบ

เลขฐานแปด และระบบตัวเลขฐานสิบหก 

 ระบบเลขฐานสิบเปนระบบตัวเลขท่ีเราใชในชีวิตประจําวัน มีเลขจํานวน 10 ตัว ไดแกเลข 0 ถึงเลข 9 

การเพ่ิมคาสามารถทําไดโดยการเพ่ิมจํานวนหลักใหมากข้ึน 

 ระบบเลขฐานสองเปนระบบเลขท่ีใชในระบบดิจิทัลและคอมพิวเตอร มีเลข 2 ตัวคือเลข 0 และเลข 1 

การเพ่ิมคาสามารถทําไดโดยการเพ่ิมจํานวนหลักใหมากข้ึน ขอสังเกตวาเปนเลขฐานสองหรือไม ใหดูท่ีมี

เครื่องหมาย % นําหนา หรือมีเลข 2 หอยทาย 

 ระบบเลขฐานแปดเปนระบบเลขมีเลขจํานวนแปดตัว ไดแก เลข 0 ถึงเลข 7 ขอสังเกตวาเปนเลขฐาน

แปดนั้นใหดูวามีเลข 8 หอยทาย 

 ระบบเลขฐานสิบหกเปนระบบเลขท่ีใชในคอมพิวเตอรในปจจุบันท่ีเปนภาษาเครื่อง ประกอบดวยเลข 16 

ตัว คือเลข 0 ถึงเลข 9 และ A, B, C, D, E, F ขอสังเกตวาเปนเลขฐานสิบหกหรือไม ใหดูเครื่องหมาย $ นําหนา 

หรือมี H ตามหลัง หรือเลข 16 หอยทาย 

 การคํานวณเก่ียวกับเลขฐานตาง ๆ สามารถทําเชนเดียวกับเลขฐานสิบท่ีเราคุนเคยแตใหคํานึงถึงวาเลขฐาน

นั้น การยืม การทดทุกครั้งจะมีคาเทากับเลขฐานนั้น 

 การลบเลขฐานสองท่ีตัว ตั้ ง มีคานอยกวาตัวลบ ให ใชวิธีการ One Complement หรือ Two 

Complement ก็ได  
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จุดประสงคเชิงพฤติกรรมท่ีพึงประสงค  

 

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

 1. อธิบายระบบตัวเลขท่ีใชในระบบดิจิทัลได 

 2. อธิบายการหลักของระบบเลขฐานตาง ๆ 

ได 

 3. เขียนเลขฐานตาง ๆ ได 

 4. แปลงเลขฐานตาง ๆ ได 

 5. แปลงเลขฐาน 10 เปนเลขฐาน 2 ได 

 6. แปลงเลขฐาน 2 เปนเลขฐาน 10 ได 

 7. แปลงเลขฐาน 8 เปนเลขฐาน 2 ได 

 8. แปลงเลขฐาน 2 เปนเลขฐาน 8 ได 

 9. แปลงเลขฐาน 16 เปนเลขฐาน 2 ได 

 10. แปลงเลขฐาน 2 เปนเลขฐาน 16 ได 

11. แปลงเลขฐาน 8 เปนเลขฐาน 16 ได 

12. แปลงเลขฐาน 16 เปนเลขฐาน 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. เขียนเลขฐานตาง ๆ ได 

2. แสดงการคํานวณเลขฐาน

ตาง ๆ 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาท่ี 

ของนักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอ 

ตนเอง และสังคม 

4. แตงกายถูกตองตาม 

ระเบียบของสถานศึกษา 
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แบบทดสอบกอนเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 1 ช่ือหนวย ระบบตัวเลขและการคํานวณ 

 

คําส่ัง จงเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุด แลวทําเครื่องหมาย x ลงในกระดาษคําตอบ   

1. เลข 110010012 แปลงใหเปนเลขฐานสิบหกไดเทาไร 

ก. A216      ข. B616  

ค. C916      ง. F416  

2. เลข DC9A216 แปลงใหเปนเลขฐานสองไดเทาไร 

ก. 111010101001101000102     ข. 110110101001101000102 

ค. 110111001001101000102     ง. 110111001001101100102 

3. เลข 1010110001112 แปลงใหเปนเลขฐานแปดไดเทาไร 

ก. 53078      ข. 44228  

ค. 62438      ง. 43078  

4. เลข 276138 แปลงใหเปนเลขฐานสองไดเทาไร 

ก. 110111101010112     ข. 101111100010112 

ค. 111101100010102     ง. 101111100010102 

5. ผลลัพธระหวางเลข 1010112 บวกกับเลข 1101002 จะมีคาเทากับเทาไร 

ก.  11100012     ข.  10010012 

ค.  10111112     ง.  10110012 

6. ผลลัพธระหวางเลข 111012 คูณกับเลข 11012 จะมีคาเทากับเทาไร 

ก.  1111100012     ข.  1000110012 

ค.  1011110112     ง.  1011111012 

7. ผลหารระหวางเลข 100012 หารดวยเลข 112 จะมีคาเทากับเทาไร 

ก. 1012 เศษ 102     ข. 1112 เศษ 112 

ค. 1102 เศษ 102     ง. 1002 เศษ 012 

8. ผลบวกระหวางเลข 8DEF616 บวกดวยเลข A25C416 จะมีคาเทากับเทาไร 

ก. 1304BA16     ข. 1205CA16 

ค. 1304AB16     ง. 1205BB16 

9. เราสามารถใชระบบตัวเลขท่ีใชในระบบดิจิทัลไดหลายเลขฐาน ยกเวนเลขฐานใด 

ก. เลขฐานสอง     ข. เลขฐานแปด 

ค. เลขฐานสิบ     ง. เลขฐานสิบสอง 
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10. สัญลักษณใดท่ีระบุวาเปนเลขฐานสิบหก 

ก. ฿     ข. $ 

ค. %     ง. # 

11. ขอใดแปลงเลขฐานสองใหเปนเลขฐานสิบไดถูกตอง 

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. ขอใดแปลงเลขฐานสิบหกใหเปนลขฐานสิบไดถูกตอง 

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 เปนเลขฐานสิบตรงกับขอใด 

ก. 12     ข. 11 

ค. 10     ง. 9 

14. ขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. 1012 = 510     ข. 1102 = 516 

ค. 1112 = 72     ง. 1002 = 1010 

15. เลข 9910 มีคาเทากับเลขฐานสองขอใด 

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 การแปลงเลขฐานระหวางเลขฐานสองกับเลขฐานสิบ 

         2.1 การแปลงเลขฐานสองเปนเลขฐานสิบ 

      2.2 การแปลงเลขฐานสิบเปนเลขฐานสอง 

     2.2 การแปลงเลขฐานระหวางเลขฐานสิบหกกับเลขฐานแปด 

   2.2.1 การแปลงเลขฐานแปดเปนเลขฐานสิบ 

   2.2.2 การแปลงเลขฐานสิบเปนเลขฐานแปด 

 2.3 การแปลงเลขฐานระหวางเลขฐานสิบหกกับเลขฐานสิบ 

   2.3.1 การแปลงเลขฐานสิบหกเปนเลขฐานสิบ 

   2.3.2 การแปลงเลขฐานสิบเปนเลขฐานสิบหก 

 2.4 การแปลงเลขฐานระหวางเลขฐานสองกับเลขฐานแปด 

 2.5 การแปลงเลขฐานระหวางเลขฐานสองกับเลขฐานสิบหก 

3. การคํานวณทางคณิตศาสตรของเลขฐานสอง 

 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  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

 1.1 ครูบอกจุดประสงคของการเรียนใน 
 บทเรียนน้ี 
 1.2 ครูสอบถามความสําคัญของ 
 ระบบตัวเลขและการคํานวณ 
 1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรยีนหนวยท่ี 1 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน
บทเรียนน้ี  
 1.2 นักเรียนบอกความสําคญัของ 
 ระบบตัวเลขและการคํานวณ 
 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรยีนหนวยท่ี 1 

 1. คําถามประจําหนวย 
 2. แบบทดสอบกอน 
 เรียนหนวยท่ี 1 

2. ขั้นสอนทฤษฎ ี   

 2.1 ครูอธิบายความสําคญัของระบบตัวเลขและ
การคํานวณใชสื่อ power point ประกอบการ
สอน 
2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับการทํางานของ 
ระบบตัวเลขและการคํานวณ 

2.1 รับฟงคําบรรยาย 
2.2 ตอบคําถามและแสดงความคดิเห็น 

 1. power point  
  หนวยท่ี 1 
 2. คําถามหนวยท่ี 1 

3. ขั้นสรุป   

3.1 ครูและนักเรียนชวยกันสรุปและครซูักถาม 

ปญหาขอสงสยั 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยท่ี 1 

4. ขั้นสอนปฏิบัติ   

4.1 ใหนักศึกษาแสดงการคํานวณเก่ียวกับ 

ระบบตัวเลขและการคํานวณ และทําตามใบมอบ

งานท่ี 1 

4.1 นักศึกษาแสดงการคํานวณเก่ียวกับ 

ระบบตัวเลขและการคํานวณ และทําตามใบ

มอบงานท่ี 1 

 1.ใบตรวจผลงาน  

 ตามใบมอบงานท่ี 1 

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี  

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี  

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรยีน 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลังเรยีน

หนวยท่ี 1 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเตมิเก่ียวกับการ

คํานวณเก่ียวกับระบบตัวเลขและการคํานวณ และ

ทํา ตามใบมอบงานท่ี 1 และทําแบบฝกหัดทาย

หนวยเรียนหนวยท่ี 1 สงในสัปดาหตอไป 

6.1 รับมอบหมายงาน  1.ใบมอบงานหนวยท่ี 1 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย   

   7.1 ตรวจความเรียบรอยและความเรียบรอย 

        ของหองเรียนหองปฏิบัติงาน 

 

7.1 ชวยกันจัดเก็บและทําความสะอาด 

      หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรยีบรอย 

 1.ใบตรวจสอบความ 

    เรียบรอย 
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งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

 - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 1 

ขณะเรียน 

 - ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับระบบตัวเลขและการคํานวณ  

หลังเรียน 

- ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับระบบตัวเลขและการคํานวณ และทําแบบฝกหัดทาย หนวย

เรียนหนวยท่ี 1 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร หนวยท่ี 1 เรื่อง ระบบตัวเลขและ

การคํานวณ 

2. สไลดอิเล็กทรอนิกส (power point) เรื่อง ระบบตัวเลขและการคํานวณ 

3. แบบฝกหัดทายหนวยเรียนท่ี 1 

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

 - ทดสอบกอนเรียน (Pre-test) โดยใชขอสอบหนวยท่ี 1 แบบตัวเลือก จํานวน 15 ขอ  

 ขณะเรียน 

 - ถาม – ตอบปญหา, ความสนใจ, ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

 - ทดสอบหลังเรียน (Post-test) โดยใชขอสอบหนวยท่ี 1 แบบตัวเลือก จํานวน 15 ขอ              

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลกอนเรียนหนวยท่ี 1 จํานวน 15 ขอ  

2.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 1 จํานวน 15 ขอ 

 3.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 4.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

          1. สุชิน ชินสีห. (2563). วงจรดิจิทัล. นนทบุรี : โรงพิมพ  บริษัท ศูนยหนังสือเมืองไทย จํากัด. 

 2. เอกสารประกอบการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001  
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บันทึกหลังการสอน 

วิชา   ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร   รหัสวิชา   30120-2001  หนวยท่ี.......สอนครั้งท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                     จํานวนสอน              ช่ัวโมง 

 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

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

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

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

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

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

 

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

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

            วันท่ี.........เดือน..........................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 1 ช่ือหนวย ระบบตัวเลขและการคํานวณ 

จงอธิบาย/แสดงวิธีการคํานวณ 

1. ระบบตัวเลขท่ีนิยมใชงานในวงจรดิจิทัลใชเลขฐานใดบาง และแตละเลขฐานมีจํานวนตัวเลขก่ีตัว    

ประกอบดวยตัวเลขอะไรบาง 

2. จงแปลงเลขฐานสองตอไปนี้ใหเปนเลขฐานสิบ 

2.1   101102 

2.2   1101112 

2.3   10101.12 

2.4   11101.112 

2.5   10001.1012 

3. จงแปลงเลขฐานสิบตอไปนี้ใหเปนเลขฐานสอง 

3.1   56 

3.2   99 

3.3   234 

3.4   925 

4. จงแปลงเลขฐานสิบตอไปนี้ใหเปนเลขฐานแปด 

4.1   79 

4.2   250 

4.3   1089 

5. จงแปลงเลขฐานแปดตอไปนี้ใหเปนเลขฐานสิบ 

5.1   1058 

5.2   2548 

5.3   6428 

6. จงแปลงเลขฐานสิบตอไปนี้ใหเปนเลขฐานสิบหก 

6.1   48 

6.2   357 

6.3   985 
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7. จงแปลงเลขฐานสิบหกตอไปนี้ใหเปนเลขฐานสิบ 

7.1   8216 

7.2   B6316 

7.3   D2B16 

8. จงแปลงเลขฐานสองตอไปนี้ใหเปนเลขฐานสิบหก 

8.1   101110101002 

8.2   100101010.111010112     

9. จงแปลงเลขฐานสิบหกตอไปนี้ใหเปนเลขฐานสอง 

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 

หนวยที่ 1 ช่ือหนวย ระบบตัวเลขและการคํานวณ 

 

 จงทําเครื่องหมาย × ลงในขอท่ีถูกตองท่ีสุด 

1. เราสามารถใชระบบตัวเลขท่ีใชในระบบดิจิทัลไดหลายเลขฐาน ยกเวนเลขฐานใด 

ก. เลขฐานสอง     ข. เลขฐานแปด 

ค. เลขฐานสิบ     ง. เลขฐานสิบสอง 

2. สัญลักษณใดท่ีระบุวาเปนเลขฐานสิบหก 

ก. ฿     ข. $ 

ค. %     ง. # 

3. ขอใดแปลงเลขฐานสองใหเปนเลขฐานสิบไดถูกตอง 

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. ขอใดแปลงเลขฐานสิบหกใหเปนลขฐานสิบไดถูกตอง 

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 เปนเลขฐานสิบตรงกับขอใด 

ก. 12     ข. 11 

ค. 10     ง. 9 

6. ขอใดกลาวไดถูกตอง 

ก. 1012 = 510     ข. 1102 = 516 

ค. 1112 = 72     ง. 1002 = 1010 

7. เลข 9910 มีคาเทากับเลขฐานสองขอใด 

ก. 10110012      ข. 11110012  

ค. 11000112      ง. 10010012  
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8. เลข 110010012 แปลงใหเปนเลขฐานสิบหกไดเทาไร 

ก. A216      ข. B616  

ค. C916      ง. F416  

9. เลข DC9A216 แปลงใหเปนเลขฐานสองไดเทาไร 

ก. 111010101001101000102     ข. 110110101001101000102 

ค. 110111001001101000102     ง. 110111001001101100102 

10. เลข 1010110001112 แปลงใหเปนเลขฐานแปดไดเทาไร 

ก. 53078      ข. 44228  

ค. 62438      ง. 43078  

11. เลข 276138 แปลงใหเปนเลขฐานสองไดเทาไร 

ก. 110111101010112     ข. 101111100010112 

ค. 111101100010102     ง. 101111100010102 

12. ผลลัพธระหวางเลข 1010112 บวกกับเลข 1101002 จะมีคาเทากับเทาไร 

ก.  11100012     ข.  10010012 

ค.  10111112     ง.  10110012 

13. ผลลัพธระหวางเลข 111012 คูณกับเลข 11012 จะมีคาเทากับเทาไร 

ก.  1111100012     ข.  1000110012 

ค.  1011110112     ง.  1011111012 

14. ผลหารระหวางเลข 100012 หารดวยเลข 112 จะมีคาเทากับเทาไร 

ก. 1012 เศษ 102     ข. 1112 เศษ 112 

ค. 1102 เศษ 102     ง. 1002 เศษ 012 

15. ผลบวกระหวางเลข 8DEF616 บวกดวยเลข A25C416 จะมีคาเทากับเทาไร 

ก. 1304BA16     ข. 1205CA16 

ค. 1304AB16     ง. 1205BB16 
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เฉลยแบบทดสอบหนวยที่ 1 (กอนเรียน) 

เร่ือง ระบบตัวเลขและการคํานวณ 

 

 

แบบทดสอบกอนเรียน 

ขอท่ี 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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เฉลยแบบทดสอบหนวยที่ 1 (หลังเรียน) 

เร่ือง ระบบตัวเลขและการคํานวณ 

 

 

แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี 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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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงาน 

 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร    รหัสวิชา 30120-2001 

  ช่ือหนวย ระบบตัวเลขและการคํานวณ 

  เรื่อง ระบบตัวเลขและการคํานวณ 

 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 

หมายเหตุ คะแนน

เต็ม 

คะแนนท่ี

ได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1 การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2 การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3 ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 1   

1.4 เก็บรักษาเครื่องมือ และชุดทดลอง 1   

2.  ผลงาน    

2.1 ระบบตัวเลข 3   

2.2 การแปลงเลขฐาน 3   

2.3 การคํานวณทางคณิตศาสตรของเลขฐานสอง 3   

2.4 การบวกการลบเลขฐานสิบหก 3   

3.  กิจนิสัยในการปฏิบัติงาน    

3.1 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   

รวม 20   

 

 

ลงชื่อ                                  ผูประเมิน 

        (นางสาวกาญจนา  อุพงศ) 
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แผนการจัดการเรียนรูท่ี 2 หนวยท่ี  2 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  2-3 

ชื่อหนวย รหัสดิจิทัล ชั่วโมงรวม  10 ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง   รหัสดิจิทัล จํานวนชั่วโมง  10  ชั่วโมง 

 

หัวขอเรื่องและงาน 

1. รหัสบีซีดี (BCD Code) 

2. รหัสเลขฐานสิบหก (Hexadecimal Code) 

3. รหัสเกิน 3 (Excess-3 code) 

4. รหัสเกรย (Gray code) 

     4.1 การแปลงเลข Binary ใหเปน Gray code  

     4.2 การแปลงเลข Gray code ใหเปนเลข Binary  

5. รหัสแอสกี (ASSCII) 

    5.1 รหัสแอสกีท่ีใชในอเมริกา 

   5.2 รหัสแอสกีท่ีใชในประเทศไทย 

6. ยูนิโคด (Unicode) 

สาระการเรียนรู 

  การติดตอสื่อสารในระบบดิจิทัลจะใชรหัส (Code) ซ่ึงรหัสท่ีใชตองใหเปนการสื่อสารกันเฉพาะกิจ

เทานั้นเทานั้น มีผูรูและเขาใจในรหัสเฉพาะผูท่ีเก่ียวของ สําหรับในงานทางดิจิทัลจะใชอยูในระบบเลขฐานสอง

คือ ประกอบไปดวย 0 กับ 1 มาใชในการกําหนดและวิเคราะหในการทํางาน ซ่ึงคาเลขฐานสองท่ีเกิดข้ึนก็มีการ

กําหนดความหมายในการทํางานท่ีแตกตางกันไป เราจึงเกิดรหัสท่ีนําเอาเลข 0 กับ 1 ท่ีมาใชประกอบกันเปน

รหัสในงานดิจิทัล รหัสท่ีนิยมใชประกอบดวย BCD Code, Hexadecimal Code, Excess-3 code, Gray 

code รหัส ASSCII และรหัส Unicode เปนตน 
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จุดประสงคเชิงพฤติกรรมที่พึงประสงค  

 

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

1. อธิบายรหัสดิจิทัลท่ีใชในระบบ

ดิจิทัลและคอมพิวเตอรได 

2. บอกความหมายของรหัสดิจิทัลได 

3. อธิบายรหัส BCD ชนิดตาง ๆ ได 

4. คํานวณหารหัส BCD ได 

5. อธิบายรหัสเกิน 3 ได 

6. อธิบายรหัสเกรยได 

7. แปลงรหัสเลขไบนารีเปนรหัสเกรย

และรหัสเกรยเปนรหัสเลขไบนารีได 

8. อธิบายรหัสแอสกีได 

9. หาคารหัสแอสกีของขอความท่ี

กําหนดได 

10. อธิบายยูนิโคดได 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1. แสดงการเขารหัสของ

รหัสแบบตาง ๆ ได 

2. แสดงการแปลงรหัส

เลขไบนารีเปนรหัสเกรย

แปลงและรหัสเกรยเปนรหัส

เลขไบนารีได 

3. แสดงการแปลงรหัสเกรย 

เปนรหัสเลขไบนารีได 

4. แสดงการคํานวณรหัส 

ASCII ตามท่ีกําหนดได 

 

 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักใน

หนาท่ีของนักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอ

ตนเองและสังคม 

4. แตงกายถูกตองตาม

ระเบียบ 

5. แสดงความเคารพดวย

ทาทีท่ีสวยงาม 

6. ทํางานดวยความเต็มใจ 

7. ใชวัสดุอุปกรณและ

เครื่องมืออยางประหยัด

ตระหนักถึงความปลอดภัย 
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แบบทดสอบกอนเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 2 ช่ือหนวย รหัสดิจิทัล 

 

  คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

ตารางสําหรับขอ 1-4 

รหัสแอสกีภาษาไทย/ภาษาอังกฤษ 

 

 
 

1. จากตารางท่ีกําหนด ขอใดแสดงรหัสแอสกีของอักขระท่ีกําหนดผิด 

    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 รหัสแอสกีของขอความ “Danger” ในระบบเลขฐานสิบหกตรงกับขอใด 

    ก. 44616E67657216 

    ข. 45616E67657216 

    ค. 44626E67657216 

    ง. 44616E68657216 

3. ขอใดไมใชรหัสแอสกีของ “A” 

    ก. 6510     ข. 728 

    ค. 010000012     ง. 4116 

4. ขอใดรหัสแอสกีของคําวา “รถยนต” ในระบบเลขฐานสิบหก 

    ก.  C3B6C3B9B5EC16     ข. C3B7C2B9B5EC16 

    ค. C3B6C2B9B5EC16     ง. C3B6C2B9B8EC16 

5. รหัสยูนิโคด (Unicode) ใชรหัสเลขฐาน 2 จํานวนก่ีบิต 

    ก. 4     ข. 8 

    ค. 16     ง. 32 

6. ขอใดไมใชความหมายความหมายของคําวา “รหัส” 

    ก. การแปลงสารสนเทศหนึ่ง ๆใหอยูในรูปแบบหรือลักษณะท่ีไมเหมือนเดิม 

    ข. สิ่งท่ีรับรูในกลุมหนึ่ง ๆ โดยผูเขารหัสและถอดรหัสเขาใจกัน 

    ค. การแปลงขาวสารใหเขาใจจากเนื้อหาใหเปนสิ่งอ่ืน เม่ือแปลกลับจะไดเนื้อหาเหมือนเดิม 

    ง. สิ่งท่ีคนทุกคนเขาใจ 

7. รหัส BCD มีความหมายวาอยางไร  

    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 สามารถแปลงเปนรหัส BCD-8421ไดเทาไร  

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

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

9. เลข 25710 เม่ือแปลงเปนรหัส Excess-3 ไดผลลัพธตรงกับขอใด  

    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 เม่ือแปลงเปนรหัสเกรยไดผลลัพธตรงกับขอใด 

    ก. 10110     ข. 10101 

    ค. 10001     ง. 11011 

เนื้อหาสาระ  

1. รหัสบีซีดี (BCD Code) 

 รหัส BCD เปนรหัสท่ีนําเอาตัวเลขฐานสองคือ 0 และ1 มาประกอบกันเปนใชแทนเลขฐานสิบ ซ่ึงจะ

ประกอบดวยเลขฐานสองจํานวน 4 บิต เพ่ือท่ีจะแทนเลขฐานสิบ 0 ถึง 9 รหัส BCD เปนรหัสท่ีมีน้ําหนักใน

การแทนคา ซ่ึงมีหลายชนิดแตท่ีเปนท่ีนิยมและงายในการใชงานท่ีสุดเห็นจะเปนรหัส BCD-8421 ตัวเลข 

8421 นี้คือคาน้ําหนักประจําหลักแตละหลักท่ีบิต 0 ถึงบิต 3  

2. รหัสเลขฐานสิบหก (Hexadecimal Code) 

 รหัสเลขฐานสิบหกนิยมใชในงานไมโครคอนโทรลเลอร ไมโครคอมพิวเตอร โดยใชตัวเลขและตัวอักษร

แทน เลขฐานสิบต้ังแต 0 ถึง 9 จะตรงกับตัวเลข 0 ถึง 9 ของรหัสเลขฐานสิบหก แตตั้งแต 10 ถึง 15 ของ

เลขฐานสิบนั้นจะใชตัวอักษร A ถึง F แทนในรหัสเลขฐานสิบหก 

3. รหัสเกิน 3 (Excess-3 code) 

 รหัส Excess-3 เปนรหัสท่ีไมมีน้ําหนัก (Non weighted code)  ปรับปรุงจากรหัส BCD-8421 โดยจะ

มีคาท่ีแปลงมาจากรหัส BCD-8421 บวกเพ่ิมอีก 3 ใชแทนเลขฐานสิบเชนกัน คือใชแทนเลข 0 ถึง 9 วิธีการ

เปลี่ยนจากเลขฐานสิบเปน Excess-3 นั้นใหเปลี่ยนเลขฐานสิบในแตละหลักใหเปน BCD-8421 กอนจากนั้นจึง

บวกรหัส BCD ท่ีดวยเลข 0011 ทุกชุด ก็จะไดคําตอบเปนรหัส Excess-3 

4. รหัสเกรย (Gray code) 

 รหัสเกรยเปนรหัสท่ีไมมีน้ําหนัก ซ่ึงลักษณะท่ีสําคัญของรหัสชนิดนี้คือตัวเลขระหวางกลุมรหัสท่ี

เรียงลําดับตอเนื่องกันไป รหัสท่ีอยูในตําแหนงติดกันจะมีบิตท่ีแตกตางกันเพียง 1 บิตเทานั้น เชน 0000 ลําดับ

ตอไปคือ 0001 ลําดับตอไปคือ 0011 ลําดับตอไปคือ 0010 เปนตน รหัสเกรยจะนําไปใชประโยชนมากใน

ระบบการตรวจจับสัญญาณดวยแสงหรือระบบการทํารหัสเพ่ือบอกตําแหนงของเพลาหมุน รหัสเกรย 
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4.1 การแปลงเลข Binary ใหเปน Gray code  

 

   

เลข Binary         0        1         1         0       

Gray code        0        1          0         1       

+ ไมคิดตัวทด

+ + + 

 
 

                    01102 =  0101GRAY code         

 

4.2 การแปลงเลข Gray code ใหเปนเลข 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 

มาตรฐานท่ียอมรับกันในวงการอุตสาหกรรมอยางกวางขวาง ซ่ึงใชแพรหลายกันในระบบคอมพิวเตอร รวมท้ัง

ในระบบอินพุตและเอาตพุตเชนเครื่องพิมพ (printer) ระบบการสื่อสารผานระบบคอมพิวเตอร รหัสชนิดนี้

ประกอบไปดวยเลขฐานสองจํานวน 8 บิต ซ่ึงใชแทนท้ังตัวเลขและตัวอักษรพรอมท้ังตัวเครื่องหมายตาง ๆ  

   5.1 รหัสแอสกีท่ีใชในอเมริกา 

   5.2 รหัสแอสกีท่ีใชในประเทศไทย 

6. ยูนิโคด (Unicode) 

 ยูนิโคดคือรหัสคอมพิวเตอรใชแทนตัวอักขระสามารถใชแทนอักขระและสัญลักษณตางๆ ได

มากกวารหัส ASCII ซ่ึงรหัส ASCII เก็บอักขระไดสูงสุดเพียง 256 ตัว เนื่องจากรหัส ASCII เปนรหัสขนาด 1 

ไบต (1 Byte = 8 bit) แต Unicode เปนโคดขนาด 2 ไบต หรือ 16 บิต จึงสามารถใชแทนตัวอักษรและ

สัญลักษณตาง ๆ ไดเทากับ 216 หรือเก็บไดสูงสุด 65,536 ตัวอักษร ดังนั้นยูนิโคดจึงถูกนําไปใชเปนโคดของ

ภาษาตาง ๆ ไดท่ัวโลก ภาษาไทยก็อยูใน Unicode นี้ดวยเหมือนกัน  
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กิจกรรมการเรียนการสอน 

ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

 1.1 ครูบอกจุดประสงคของการเรียนใน 
 บทเรียนนี ้
 1.2 ครูสอบถามความสําคัญของรหัสดิจิทัล 
 ในงานดิจิทัลและคอมพิวเตอร 
 1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรียนหนวยที่ 2 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการ เรียนใน
บทเรียนนี ้
1.2 นักเรียนบอกความสําคัญของรหัสดิจิทัล
ในงานดิจิทัลและคอมพิวเตอร 

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรียนหนวยที่ 2 

 1. คําถามประจําหนวย 
 2. แบบทดสอบกอน 
 เรียนหนวยที่ 2 

2. ขั้นสอนทฤษฎี   

 2.1 ครูอธิบายรหัสดิจิทัลในงานดิจิทัลและ 
 คอมพิวเตอรใชสื่อ  power point ประกอบ 
 2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับรหัสดิจิทัลที่ใช 
ในงานดิจิทัลและคอมพิวเตอร 

2.1 รับฟงคําบรรยาย 
2.2 ตอบคําถามและแสดงความคิดเห็น 

 1. power point  
  หนวยที่ 2 
 2. คําถามหนวยที่ 2 

3. ขั้นสรุป   

3.1 ครูและนักเรียนชวยกันสรุปและครูซักถาม 

ปญหาขอสงสัย 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยที่ 2 

4. ขั้นสอนปฎิบัต ิ   

 4.1 มอบใหนักศึกษาแสดงวิธีการคํานวณ 

เก่ียวกับรหัสดิจิทัล โดยทาํตามใบมอบงานที่ 2 

4.1 นักศึกษาแสดงวิธีการคํานวณเก่ียวกับ 

รหัสดิจิทัล โดยทาํตามใบมอบงานที่ 2 

1. ใบตรวจผลงาน  

  ตามใบมอบงานที่ 2  

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลงัเรียนหนวยที่ 2 

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

5.3 เมื่อครบเวลาที่กําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยที่ 2 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรียน 

5.3 เมื่อครบเวลาที่กําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลัง

เรียนหนวยที่ 2 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพิ่มเติมเก่ียวกับ 

รหัสดิจิทัล และทาํแบบฝกหัดทายหนวยเรียน

หนวยที่ 2 สงในอาทิตยตอไป 

6.1 รับมอบหมายงาน  1.ใบมอบงานหนวยที่ 2 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย   

 7.1 ตรวจความเรียบรอยของของหองเรียน 

 หองปฏิบัติงาน 

 

 

7.1 ชวยกันจัดเก็บชุและทําความสะอาด 

หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรียบรอย 

 1. ใบตรวจสอบความ 

   เรียบรอย 
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งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

  - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 2 

ขณะเรียน 

  - ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับรหัสดิจิทัลท่ีใชในงานดิจิทัลและคอมพิวเตอร  

หลังเรียน 

- ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับรหัสดิจิทัล และทําแบบฝกหัดทายหนวยเรียนหนวยท่ี 

2 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร บทท่ี 2 เรื่องรหัสดิจิทัล 

2. power point เรื่องรหัสดิจิทัล 

3. แบบฝกหัดทายหนวยท่ี 2 

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

  - ทดสอบกอนเรียน (Pre-test) โดยใชขอสอบบทท่ี 2 จํานวน 10 ขอ 

 ขณะเรียน 

  - ถาม – ตอบปญหา, ความสนใจ, ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

  - ทดสอบหลังเรียน (Post-test) โดยใชขอสอบหนวยท่ี 2 จํานวน 10 ขอ 

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 2 จํานวน 10 ขอ (แบบตัวเลือก) 

 2.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 3.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

1. สุชิน ชินสีห. (2563). วงจรดิจิทัล. นนทบุรี : โรงพิมพ  บริษัท ศูนยหนังสือเมืองไทย จํากัด. 

2. เอกสารประกอบการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001  
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บันทึกหลังการสอน 

วิชา   ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร   รหัสวิชา  30120-2001  หนวยท่ี.........สอนครัง้ท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                      จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

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

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

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

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

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

                        

  ลงช่ือ

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

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี........เดือน.........................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 2 ช่ือหนวย รหัสดิจิทัล 

จงอธิบาย/แสดงวิธีการคํานวณ 

1. จงบอกความหมายของคําวารหัส (Code) 

2. จงอธิบายขอแตกตางของรหัส BCD-8421 กับ BCD-6311 

3. จงแปลงเลขฐานสิบตอไปนี้ใหเปนรหัส BCD-8421 

 3.1  45210 

 3.2  798510 

 3.3  256310 

4. จงแปลงรหัส BCD-8421 ตอไปนี้ใหเปนเลขฐานสิบ 

 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. จงแปลงรหัสตอไปนี้ใหเปนรหัส Excess-3 

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

 4.3  254310 

6. จงอธิบายประโยชนของ Gray code 

7. จงแปลงเลขไบนารีตอไปนี้ใหเปน Gray code 

 7.1  101110102 

 7.1  111001012 

8. จงแปลง Gray code ตอไปนี้ใหเปนเลขไบนารี 

 8.1  11011010 Gray code 

 8.2  10100101 Gray code 

9. จงอธิบายการใชรหัส ASSCII 

10. จงเขียนรหสั ASSCII ของชื่อตนเอง 

 10.1 เปนภาษาไทย  

 10.2 เปนภาษาอังกฤษ 

11. จงอธิบายประโยชนของรหัส Unicode  
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แบบทดสอบหลังเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนเลอร 

หนวยที่ 2 ช่ือหนวย รหัสดิจิทัล 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1. ขอใดไมใชความหมายความหมายของคําวา “รหัส” 

    ก. การแปลงสารสนเทศหนึ่ง ๆใหอยูในรูปแบบหรือลักษณะท่ีไมเหมือนเดิม 

    ข. สิ่งท่ีรับรูในกลุมหนึ่ง ๆ โดยผูเขารหัสและถอดรหัสเขาใจกัน 

    ค. การแปลงขาวสารใหเขาใจจากเนื้อหาใหเปนสิ่งอ่ืน เม่ือแปลกลับจะไดเนื้อหาเหมือนเดิม 

    ง. สิ่งท่ีคนทุกคนเขาใจ 

2. รหัส BCD มีความหมายวาอยางไร  

    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 สามารถแปลงเปนรหัส BCD-8421ไดเทาไร  

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

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

4.  เลข 25710 เม่ือแปลงเปนรหัส Excess-3 ไดผลลัพธตรงกับขอใด  

    ก. 0010 0101 0111 ข. 0101 1001 1010 

    ค. 0100 0100 1011 ง. 0101 1000 1010 

5. เลข 100102 เม่ือแปลงเปนรหัสเกรยไดผลลัพธตรงกับขอใด 

    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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ตารางสําหรับขอ 6-9 

รหัสแอสกีภาษาไทย/ภาษาอังกฤษ 

 

6. จากตารางท่ีกําหนด ขอใดแสดงรหัสแอสกีของอักขระท่ีกําหนดผิด 

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

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

 

7. จากตารางท่ีกําหนด รหัสแอสกีของขอความ “Danger” ในระบบเลขฐานสิบหกตรงกับขอใด 

    ก. 44616E67657216 ข. 45616E67657216 

    ค. 44626E67657216 ง. 44616E68657216 
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8. ขอใดไมใชรหัสแอสกีของ “A” 

    ก. 6510 ข. 728 

    ค. 010000012 ง. 4116 

9. ขอใดรหัสแอสกีของคําวา “รถยนต” ในระบบเลขฐานสิบหก 

    ก.  C3B6C3B9B5EC16 ข. C3B7C2B9B5EC16 

    ค. C3B6C2B9B5EC16 ง. C3B6C2B9B8EC16 

10. รหัสยูนิโคด (Unicode) ใชรหัสเลขฐาน 2 จํานวนก่ีบิต 

    ก. 4   ข. 8 

    ค. 16  ง. 32 
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เฉลยแบบทดสอบหนวยท่ี 2  

เรื่อง รหัสดิจิทัล 

เฉลยแบบทดสอบกอนเรียน หนวยที่ 2 

 

แบบทดสอบกอนเรียน 

ขอท่ี คําตอบ 

1 ก 

2 ก 

3 ข 

4 ค 

5 ค 

6 ง 

7 ก 

8 ง 

9 ง 

10 ง 

 

เฉลยแบบทดสอบหลังเรียน หนวยที่ 2 
 

แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี 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 โดยใชวงจรคอมบิเนชั่นลอจิก 

- เพ่ือศึกษาหลักการและวิธีการออกแบบวงจรเปลี่ยนรหัส โดยใชวงจรคอมบิเนชั่นลอจิก 

ทฤษฎียอ 

 วงจรคอมบิเนชั่นลอจิกสามารถจะออกแบบใหเปนวงจรเปลี่ยนรหัสจากรหัสหนึ่งไปยังอีกรหัสหนึ่งได 

เชน เปลี่ยนรหัสจากรหัสเกิน 3 (Excess-3) ไปเปน BCD-8421 หลักการออกแบบวงจรเปลี่ยนรหัสนั้นมีมี

หลักการงายๆ คือข้ันแรกใหเขียนตารางความจริงของรหัสท่ีตองการจะเปลี่ยนพรอมท้ังรหัสท่ีเปลี่ยน เชน 

ตองการเปลี่ยนรหัสเกิน 3 ไปเปน BCD-8421 เราสามารถเขียนตารางความจริงไดดังตารางท่ี 1  

        จากตารางท่ี 1 เราสามารถเขียนฟงกชั่นของเอาตพุตแตละตัวไดดังนี้ 

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) 

        เม่ือไดฟงกชั่นของเอาตพุตแตละตัวแลว เราก็สามารถจะนําไปออกแบบวงจร 
 

อินพุต (รหัสเกิน 3) เอาตพุต (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 ไปเปน BCD-8421 



61 
  
อุปกรณที่ใชในการทดลอง 

         - แผงทดลองวงจรดิจิทัล 

         - ไอซีเบอร 7400 7404 7410 7432 7486 

1. การทดลองวงจรเปลี่ยนรหัสจากรหัสเกิน 3 ไปเปนรหัส BCD-8421 

         - ตอวงจรตามรูปท่ี 1 

         - ปอนระดับลอจิกของอินพุตดวยลอจิกสวิทซ ตามตารางท่ี 2 

         - ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลท่ีไดลงในตารางท่ี 2 

 
 

รูปท่ี 1 ตัวเปล่ียนรหัสจากรหัสเกิน 3 ไปเปน BCD-8421 
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ตารางท่ี 2 

 

2 การทดลองวงจรเปลี่ยนรหัสจาก BCD-8421 ไปเปนรหัสเกรย (Gray code) 

    - ตอวงจรตามรูปท่ี 2 

    - ปอนระดับลอจิกของอินพุทดวยลอจิกสวิทซ ตามตารางท่ี 3 

    - ตรวจสภาวะลอจิกของอาทพุทดวยตวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลท่ีไดลงในตารางท่ี 3 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2 ตัวเปล่ียนรหัสจาก BCD-8421 เปนรหัสเกรย 

 

อินพุต (รหัสเกิน 3) เอาตพุต (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     



63 
  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ตารางท่ี 3 

 

คําภามทายการทดลอง 

1. จากการทดลองท่ี 1 จงสรางแผนภาพคารนอห พรอมท้ังเขียนฟงกชั่นของเอาตพุต Z Y X 

และ W มาใหดูดวย 

2. จงออกแบบวงจรคอมบิเนชั่นลอจิกท่ีใชสําหรับเปลี่ยนรหัสจาก BCD-8421 เปนรหัสเกิน 3 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

อินพุต (BCD-8421) เอาตพุต (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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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงาน 

 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร    รหัสวิชา 0120-2001 

  ช่ือหนวย รหัสดิจิทัล 

  เรื่อง รหัสดิจิทัล 

 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 

หมายเหตุ คะแนน

เต็ม 

คะแนน

ท่ีได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1 การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2 การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3 ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 1   

1.4 เก็บรักษาเครื่องมือ และชุดทดลอง 1   

2.  ผลงาน    

2.1 ระบบตัวเลข 3   

2.2 การแปลงเลขฐาน 3   

2.3 การคํานวณทางคณิตศาสตรของเลขฐานสอง 3   

2.4 การบวกการลบเลขฐานสิบหก 3   

3.  กิจนิสัยในการปฏิบัติงาน    

3.1 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   

รวม 20   

 

 

ลงชื่อ                                  ผูประเมิน 

        (นางสาวกาญจนา  อุพงศ) 
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แผนการจัดการเรียนรูท่ี 3 หนวยท่ี  3 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  4-5 

ชื่อหนวย องคประกอบของระบบดิจิทัล ชั่วโมงรวม  10 ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง   องคประกอบของระบบดิจิทัล จํานวนชั่วโมง  10  ชั่วโมง 

หัวขอเรื่องและงาน 

1. อุปกรณลอจิกเกต (Logic gate) 

2. การเปลี่ยนแนนดเกตเปนเกตชนิดอ่ืน ๆ 

3. ตารางความจริง (Truth table) 

4. ไทม่ิงไดอะแกรม (Timing diagram) 

5. วงจรคอมบิเนชนั (Combination circuit) 

6. ตระกูลของอุปกรณลอจิกเกต 

สาระการเรียนรู 

 1. อุปกรณลอจิกเกต ประกอบดวยเกตพ้ืนฐานจํานวน 8 ชนิด ไดแก 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

คุณลักษณะแตกตางกัน เชน AND gate จะคลายกับสวิตชตออนุกรมกัน OR gate จะคลายกับสวิตชตอขนาน

กัน NOT gate จะคลายกับสวิตชตอลงกราวด NAND gate จะเปนการนํา AND gate มาตอกับ NOT gate 

สําหรับ NOR gate เปนการนํา OR gate มาตอกับ NOT gate เปนตน 

 2. เพ่ือประโยชนในการออกแบบวงจรพิมพเราสามารถเปลี่ยนเกตชนิดอ่ืน ๆ แทนดวย NAND gate 

และ NOR gate ได 

 3. ตารางความจริงเปนสิ่งท่ีแจกแจงเง่ือนไขการทํางานของวงจรดิจิทัลนั้น ๆ เพ่ือใหผูออกแบบสามารถ

วิเคราะหการทํางานของวงจรได 

 4. ไทม่ิงไดอะแกรม เปนกราฟแสดงสภาวะการทํางานของวงจรท่ีจุดและเวลาตางๆ  

 5. วงจรคอมบิเนชัน เปนการนําลอจิกเกตตางๆ ตอเปนวงจรเพ่ือนําไปใชตามเง่ือนไขท่ีตองการ 

 6. ไอซีลอจิกเกตพ้ืนฐานมีหลายตระกูล เชนตระกูล RTLตระกูล DTL ตระกูล HTL ตระกูล TTL ตระกูล 

NMOS ตระกูล CMOS และลอจิกเกตประเภท Chip 

 7. ลอจิกเกตตระกูล TTL ยังสามารถแยกเปนประเภทยอยไดดังนี้ 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. วงจรเอาตพุตของไอซีลอจิกเกตสามารถแบงไดเปน 2 ชนิดไดแก แบบ Totem Pole และแบบ 

Open Collector  
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จุดประสงคเชิงพฤติกรรมที่พึงประสงค  

 

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

1. อธิบายองคประกอบของระบบดิจิทัลได 

2. บอกชื่อลอจิกเกตพ้ืนฐานได 

3. อธิบายคุณลักษณะของลอจิกเกตแตละชนิ

ได 

4. อธิบายวิธีการเปลี่ยนแนนดเกตและนอร

เกตเปนเกตชนิดอ่ืนได 

5. เขียนตารางความจริงตามเง่ือนไขท่ี

กําหนดได 

6. อธิบายการเขียนไทม่ิงไดอะแกรมได 

6. วิเคราะหวงจรลอจิกดวยไทม่ิงไดอะแกรม

ได8. บอกความหมายของวงจรคอมบิเนชัน

ได 

7. อธิบายลักษณะสมบัติของลอจิกเกต

ตระกูล TTL ได 

8. อธิบายลักษณะสมบัติของลอจิกเกต

ตระกูล CMOS ได 

9. ระบุขนาดของระดับแรงดันไฟฟาท่ีใชกับ 

ลอจิกเกตตระกูล TTL และ CMOS ได 

10. บอกขนาดแรงดันท่ีอินพุตและเอาตพุต

ของลอจิกเกตตระกูล TTL และ CMOS ได 

11. ใชงานไอซีลอจิกเกตพ้ืนฐานตระกูล TTL  

และ CMOS ได 

 

1. ประกอบวงจรลอจิกเกต 

TTLได 

2. ใชดีซีโวลตมิเตอรวัด

แรงดันไฟฟาท่ีลอจิกเกต 

TTLได 

3. วิเคราะหลอจิกเกต TTL 

วาดีหรือเสียได  

4. ประกอบวงจรลอจิกเกต 

CMOS ได 

5. ใชดีซีโวลตมิเตอรวัด

แรงดันไฟฟาท่ีลอจิกเกต 

CMOS ได 

6. วิเคราะหลอจิกเกต 

CMOS วาดีหรือเสียได 

 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาท่ี

ของนักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอ

ตนเองและสังคม 

4. แตงกายถูกตองตาม

ระเบียบ 

5. แสดงความเคารพดวย

ทาทีท่ีสวยงาม 

6. ทํางานดวยความเต็มใจ 

7. ใชวัสดุอุปกรณและ

เครื่องมืออยางประหยัด

ตระหนักถึงความปลอดภัย 
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แบบทดสอบกอนเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 3 ช่ือหนวย องคประกอบของระบบดิจิทัล 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1. ขอใดเปนความหมายของวงจรคอมบิเนชัน 

    ก. วงจรท่ีนําสัญญาณเอาตพุตมาควบคุมอินพุต 

    ข. วงจรท่ีนําสัญญาณอินพุตเขามาสูวงจรลอจิกเกตเพ่ือควบคุมเอาตพุต 

    ค. วงจรท่ีมีหนวยความจําและหนวยประมวลผล 

    ง. วงจรท่ีมีสัญญาณอินพุตมาควบคุมหนวยประมวลผล 

2. ลอจิกเกตตระกูล TTL สามารถใชแหลงจายไฟฟากระแสตรงคาเทาไร 

    ก. 3V ± 0.25V     ข. 5V ± 0.25V 

    ค. 3V ± 0.5V     ง. 5V ± 0.5V 

3. ขนาดของสัญญาณท่ีเอาตพุต 0 ของลอจิกเกตตระกูล TTL มีคาเทาไร 

    ก. 1.8 V ข. 1.5 V 

    ค. 1.2 V     ง. 0.6 V 

4. ขนาดของสัญญาณอินพุตท่ีสามารถใชกับไอซีลอจิกเกตตระกูล TTL สามารถใชแรงดันไมเกินเทาไร 

    ก. 5.5 V     ข. 7.5 V 

    ค. 9.5 V     ง. 11.5 V 

5. ลอจิกเกตตระกูล CMOS มีขอดีมากกวาไอซีตระกูล TTL ในเรื่องใด 

    ก. ใชกระแสไฟฟาต่ํากวา     ข. ทํางานไดเร็วกวา 

    ค. ใชกับสัญญาณอินพุตท่ีความถ่ีไดสูงกวา     ง. สามารถใชกับสัญญาณรูปไซนได 

6. ขอใดเปนระดับแรงดันไฟฟาท่ีแสดงคาเปนลอจิก 0 ของลอจิกเกตตระกูล TTL 

    ก. 0 – 0.2 V     ข. 0 – 0.4 V 

    ค. 0 – 0.8 V     ง. 0 – 1.2 V 

7. ขอใดเปนระดับแรงดันไฟฟาท่ีแสดงคาเปนลอจิก 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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  วงจรสําหรับขอ 8-9 

                           

+Vcc

D1 D2

A
B

ภายในตัวไอซี

Y

GND

4.7 k 1.5 k 180 

1 k

Q1 Q2

Q3

Q4

D3 เอาตพุต

 
                                                   

8. จากวงจรรูปท่ีกําหนด เปนลอจิกเกตชนิดใด และเปนลอจิกเกตตระกูลใด 

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

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

9. จากรูปท่ีกําหนด ถา A = “0” และ B = “1” เอาตพุตมีคาใด 

    ก. 0.2 V     ข. 1.2 V 

    ค. 1.8 V     ง. 4.5 V 

10. ไอซีเบอร 4075 เปนเกตชนิดใด และอยูในตระกูลใด 

    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. ขอใดไมใชองคประกอบเบื้องตนของระบบดิจิทัล 

    ก. ลอจิกเกต     ข. ตารางความจริง 

    ค. ไทม่ิงไดอะแกรม     ง. วงจรนับ 

  ตัวเลือกหรับขอ 12-14 

ก.

ค.

ข.

ง.

 
12. จากตัวเลือก สัญลักษณขอใดคือ AND gate  ก. 

13. จากตัวเลือก สัญลักษณขอใดคือ NOR gate ข. 

14. จากตัวเลือก สัญลักษณขอใดคือ NOT gate ง. 
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15. คุณสมบัติของลอจิกเกต เม่ืออินพุตเปนลอจิก 0 ท้ังหมดจะทําใหเอาตพุตเปนลอจิก 1 เปนคุณสมบัติของเกต

ชนิดใด 

    ก. AND gate     ข. NOR gate 

    ค. NAND gate     ง. OR gate 

16. เกตชนิดใดท่ีสามารถเปลี่ยนเปนคุณสมบัติของเกตชนิดอ่ืน ๆ ได 

    ก. AND gate     ข. Exclusive NOR gate 

    ค. NAND gate     ง. OR gate 

17. ตารางความจริงของระบบดิจิทัลมีไวเพ่ือประโยชนสิ่งใด 

    ก. คํานวณหาขนาดของสัญญาณเอาตพุต 

    ข. วิเคราะหขนาดของสัญญาณเอาตพุต 

    ค. แจกแจงสภาวะลอจิกท่ีเปนไปไดจากสมการลอจิก 

    ง. แสดงสภาวะตาง ๆ ท่ีเวลาใด ๆ ออกมาเปนรูปรางสัญญาณ 

18. ไทม่ิงไดอะแกรมของระบบดิจิทัลมีไวเพ่ือประโยชนสิ่งใด 

    ก. คํานวณหาขนาดของสัญญาณเอาตพุต  

    ข. วิเคราะหขนาดของสัญญาณเอาตพุต 

    ค. แจกแจงสภาวะลอจิกท่ีเปนไปไดจากสมการลอจิก 

    ง. แสดงสภาวะตาง ๆ ท่ีเวลาใด ๆ ออกมาเปนรูปรางสัญญาณ 
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รูปสําหรับขอ 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 ตําแหนงท่ี 1 เปนไดอะแกรมของสมการใด 

    ก. ABCD      ข. ABCD  

    ค. ABCD      ง. ABCD  

20. จากไทม่ิงไดอะแกรมในรูปท่ีกําหนด ตําแหนงท่ี 2 เปนไดอะแกรมของสมการใด 

    ก. BCD+ABCD      ข. 𝐵𝐵𝐶𝐶D+𝐴𝐴𝐵𝐵CD 

    ค. BCD+ABCD      ง. BCD+ABCD  
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เนื้อหาสาระ  

1. อุปกรณลอจิกเกต (Logic gate) 

   1.1 แอนดเกต (AND gate) 

 

  
 

 1.2 ออรเกต (OR gate) 

 

A

B

E Y

 
 1.3 นอตเกต (Not gate) 

 AE Y

RL

 

A Y
Y  =   A  

 

 1.4 แนนดเกต (NAND gate) 

  

A
B

Y

Y  =  A B  
 

 1.5 นอรเกต (NOR gate) 

  

A
B

Y

 Y  =  A + B 
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 1.6 เอ็กซคลูซีพออรเกต (Exclusive OR gate) 

 

A B

E Y

A B

 
  

    1.7 เอ็กซคลูซีพนอรเกต (Exclusive NOR gate) 

A

B
Y

 

A B

E Y

A B

 
 1.8 บัฟเฟอร (Buffer) 

                       

A Y

Y  =   A
 

2. การเปลี่ยนแนนดเกตเปนเกตชนิดอ่ืน ๆ 

 2.1 การเปลี่ยนแนนดเกตเปนนอตเกต 

 2.2 การเปลี่ยนแนนดเกตเปนแอนดเกต 

 2.3 การเปลี่ยนแนนดเกตเปนออรเกต 

 2.4 การเปลี่ยนแนนดเกตเปนนอรเกต 

 2.5 การเปลี่ยนแนนดเกตเปนเอ็กซคลูซีพออรเกต 

 2.6 การเปลี่ยนแนนดเกตใหเปนเอ็กซคลูซีพนอรเกต 

 2.7 การเปลี่ยนนอรเกตใหเปนนอตเกต 

 2.8 การเปลี่ยนนอรเกตเปนออรเกต 

 2.9 การเปลี่ยนนอรเกตเปนแอนดเกต 

 2.10 การเปลี่ยนนอรเกตเปนแนนดเกต 

 2.11 การเปลี่ยนนอรเกตเปนเอ็กซคลูซีพนอรเกต 

 2.12 การเปลี่ยนนอรเกตใหเปนเอ็กซคลูซีพออรเกต 
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3. ตารางความจริง (Truth table) 

 ตารางความจริงเปนตารางท่ีใชสําหรับแจกแจงสภาวะทางลอจิกท่ีเปนไปไดจากสมการ  หรือฟงกชัน

หรือเง่ือนไขท่ีกําหนด ซ่ึงรวมถึงตารางการทํางานของอุปกรณลอจิกเกตในหัวขอท่ีผานมาดวย  ตารางความจริง

จะสามารถเขียนแจกแจงจํานวนสภาวะทางลอจิกไมซํ้ากันไดเทากับ 2n จํานวน 

4. ไทม่ิงไดอะแกรม (Timing diagram) 

 ไทม่ิงไดอะแกรมเปนการแสดงผลเอาตพุตสภาวะตาง ๆ ท่ีเวลาใด ๆ ออกมาเปนสัญญาณพัลส การ

เขียนไทม่ิงไดอะแกรม ใหคํานึงถึงการเปลี่ยนแปลงอินพุตและคุณสมบัติของเกตตามเง่ือนไข 

5. วงจรคอมบิเนชนั (Combination circuit) 

 วงจรคอมมิเนชัน หมายถึง การนําอุปกรณลอจิกเกตมาตอกันเพ่ือใหวงจรลอจิกทํางานไดตามท่ี

ผูออกแบบกําหนดเง่ือนไขไว โดยวงจรไมมีการปอนกลับ (Feedback) คาสัญญาณจากเอาตพุตสูอินพุต 

 5.1 การเขียนสมการลอจิกจากวงจรลอจิกเกต 

 5.2 การหาคาระดับลอจิกเอาตพุตจากวงจร 

 5.3 การวิเคราะหสัญญาณท่ีจุดตางๆ ดวยไทม่ิงไดอะแกรม 

6. ตระกูลของอุปกรณลอจิกเกต 

    6.1 ลอจิกเกตตระกูล RTL 

                   

เอาต์พุต

+VBB -VCC

A

B

C

ตุพนิอ

RL

R2

R1

R4

R5

Q1

 
 6.2 ลอจิกเกตตระกูล DTL 

                   

เอาตพุต

-VBB +VCC

A

B

C

อินพุต

RL

D1

D2

D3

R1

Q1
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6.3 ลอจิกเกตตระกูล HTL 

                    

เอาตพุต

+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

เอาตพุต
Q1 Q2

Q3

D3

Q4

D1 D2

อินพุต

 
  

    6.5 ลอจิกเกตตระกูล NMOS 

                         
อินพุต

A

B

Y

+VDD

เอาตพุต

 
 6.6 ลอจิกเกตตระกูล CMOS 

                            

อินพุต

เอาตพุต

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  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

 1.1 ครูบอกจุดประสงคของการเรียนในบทเรียนน้ี 

 1.2 ครูสอบถามความสําคัญขององคประกอบ 

ของระบบดิจิทัลในงานไฟฟาและอิเล็กทรอนิกส 

 1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 3 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน

บทเรียนน้ี 

 1.2 นักเรียนบอกความสําคญัองคประกอบของ

ระบบดิจิทัลในงานไฟฟาและอิเล็กทรอนิกส 

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 3 

 1. คําถามประจําหนวย 

 2. แบบทดสอบกอน 

 เรียนหนวยท่ี 3 

2. ขั้นสอนทฤษฎ ี   

2.1 ครูอธิบายองคประกอบของระบบดิจิทัล 

ใชสื่อ power point ประกอบ 

2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับองคประกอบของ 

ระบบดิจิทัลในงานไฟฟาและอิเล็กทรอนิกส  

2.1 รับฟงคําบรรยาย 

2.2 ตอบคําถามและแสดงความคดิเห็น 

  1. power point  
  หนวยท่ี 3 

 2. คําถามหนวยท่ี 3 

3. ขั้นสรุป   

3.1 ครูและนักเรียนชวยกันสรุปและครซูักถาม 

ปญหาขอสงสยั 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยท่ี 3 

4. ขั้นสอนปฏิบัติ   

4.1 แบงกลุมนักเรียนเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 ครูใหนักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 1 และ 2 

4.3 ควบคุมการปฏิบัติงาน 

4.4 ตรวจผลงานของนักศึกษา 

4.1 แบงกลุมเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 นักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 1 และ 2 

4.3 ปฏิบัติงานตามใบงาน 

4.4 สงผลงานการปฏิบัต ิ

 1.ใบตรวจการ

ปฏิบัติงานหนวยท่ี 3 

  

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 3 

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

   5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 3 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรยีน 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลัง

เรียนหนวยท่ี 3 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเตมิเก่ียวกับองค 

ประกอบของระบบดจิิทัล และทําแบบฝกหัดทาย

หนวยเรียนหนวยท่ี 3สงในอาทิตยตอไป 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย 

6.1 รับมอบหมายงาน  1. ใบมอบงานหนวยท่ี 

3 

7.1 ตรวจความเรียบรอยของชุดฝกและความ 

เรียบรอยของหองเรียนหองปฏิบัตงิาน 

 

7.1 ชวยกันจัดเก็บชุดฝกและทําความสะอาด

หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรียบรอย 

 1. ใบตรวจสอบความ 

  เรียบรอย 
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งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

  - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 3 

ขณะเรียน 

  - ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับองคประกอบของระบบดิจิทัลท่ีใชในงาน

ดิจิทัลและคอมพิวเตอร  

หลังเรียน 

- ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับองคประกอบของระบบดิจิทัลและทําแบบฝกหัดทาย

หนวยเรียนหนวยท่ี 3 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร หนวยท่ี 3 เรื่ององคประกอบของ

ระบบดิจิทัล 

2. power point เรื่ององคประกอบของระบบดิจิทัล 

3. แบบฝกหัดทายหนวยท่ี 3 

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

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

  - ทดสอบกอนเรียน (Pre-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 3 จํานวน 20 ขอ 

 ขณะเรียน 

  - ถาม – ตอบปญหา,  ความสนใจ,  ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

  - ทดสอบหลังเรียน (Post-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 3 จํานวน 20 ขอ 

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 3 จํานวน 20 ขอ (แบบตัวเลือก) 

 2.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 3.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

          1. สุชิน ชินสีห. (2563). วงจรดิจิทัล. นนทบรุี : โรงพิมพ  บริษัท ศูนยหนังสือเมืองไทย จํากัด. 

 2. เอกสารประกอบการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001  
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บันทึกหลังการสอน 

วิชา  ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  รหัสวิชา  30120-2001  หนวยท่ี............สอนครั้งท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                      จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

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

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

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

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

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

                  

  ลงช่ือ

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

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี......เดือน..........................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 3 ช่ือหนวย องคประกอบของระบบดิจิทัล 

จงอธิบาย/แสดงวิธีการคํานวณ 

 1. องคประกอบของระบบดิจิทัลท่ีควรทราบประกอบดวยอะไรบาง 

 2. ลอจิกเกตพ้ืนฐานประกอบดวยเกตชนิดใดบาง แตละชนิดมีลักษณะสมบัติอยางไร 

 3. จงอธิบายวิธีเปลี่ยนแนนดเกตใหเปนนอรเกต 

 4. จงเขียนตารางความจริงจากเง่ือนไข “ มีอินพุต 3 อินพุต ถาอินพุตเหมือนกันให 

             เอาตพุตเปนลอจิก 1 ” 

 5. จากขอ 4 จงเขียนวงจรลอจิกเกต 

 6. จงเขียนไทม่ิงไดอะแกรมจากสมการ Y = ACD+ABCD  

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

 8. จากวงจรดานลาง จงวิเคราะหหาระดับลอจิกเอาตพุตเม่ืออินพุต  ABCD = 0010 

             ตามลําดับ 

Y

A

C

D

B

 
 

 9. จากวงจรดานลาง จงวิเคราะหการทํางานของวงจรดวยไทม่ิงไดอะแกรม 

Y

A

C

D

B

 
 

   10. จงบอกขอแตกตางของลักษณะสมบัติของลอจิกเกตตระกูล TTL กับลอจิกเกตตระกูล  

              CMOS 

   11. จงเขียนรูปภาพของระดับแรงดันท่ีถือวาเปน “0” และ “1” ท้ังดานอินพุตและเอาตพุต 

             ของลอจิกเกตตระกูล TTL และ CMOS 
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 12. จากวงจรดานลาง จงเขียนวงจรนี้ดวยสัญลักษณรูปแบบอ่ืนแทน 

Y

A

C

D

B

 
 13. จากวงจรรูปท่ี 4 จงเขียนสมการท่ีจุดเอาตพุต 

Y

A

C

D

B

 
 

14. จากวงจรดานลาง จงอธิบายขอแตกตางของนอรเกตตระกูล NMOS กับนอรเกต ตระกูล CMOS 

                      - ตระกูล NMOS 

A

B

Y

+VDD

 
   - ตระกูล CMOS 

A

B

Y

+VDD

C
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แบบทดสอบหลังเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 3 ช่ือหนวย องคประกอบของระบบดิจิทัล 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1. ขอใดไมใชองคประกอบเบื้องตนของระบบดิจิทัล 

    ก. ลอจิกเกต     ข. ตารางความจริง 

    ค. ไทม่ิงไดอะแกรม     ง. วงจรนับ 

  ตัวเลือกหรับขอ 2-4 

ก.

ค.

ข.

ง.

 
2. จากตัวเลือก สัญลักษณขอใดคือ AND gate ก. 

3. จากตัวเลือก สัญลักษณขอใดคือ NOR gate ข. 

4. จากตัวเลือก สัญลักษณขอใดคือ NOT gate ง. 

5. คุณสมบัติของลอจิกเกต เม่ืออินพุตเปนลอจิก 0 ท้ังหมดจะทําใหเอาตพุตเปนลอจิก 1  

   เปนคุณสมบัติของเกตชนิดใด 

    ก. AND gate     ข. NOR gate 

    ค. NAND gate     ง. OR gate 

6. เกตชนิดใดท่ีสามารถเปลี่ยนเปนคุณสมบัติของเกตชนิดอ่ืนๆ ได 

    ก. AND gate     ข. Exclusive NOR gate 

    ค. NAND gate     ง. OR gate 

7. ตารางความจริงของระบบดิจิทัลมีไวเพ่ือประโยชนสิ่งใด 

    ก. คํานวณหาขนาดของสัญญาณเอาตพุต 

    ข. วิเคราะหขนาดของสัญญาณเอาตพุต 

    ค. แจกแจงสภาวะลอจิกท่ีเปนไปไดจากสมการลอจิก 

    ง. แสดงสภาวะตาง ๆ ท่ีเวลาใด ๆ ออกมาเปนรูปรางสัญญาณ 
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8. ไทม่ิงไดอะแกรมของระบบดิจิทัลมีไวเพ่ือประโยชนสิ่งใด 

    ก. คํานวณหาขนาดของสัญญาณเอาตพุต 

    ข. วิเคราะหขนาดของสัญญาณเอาตพุต 

    ค. แจกแจงสภาวะลอจิกท่ีเปนไปไดจากสมการลอจิก 

    ง. แสดงสภาวะตางๆ ท่ีเวลาใดๆ ออกมาเปนรูปรางสัญญาณ 

 

รูปสําหรับขอ 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 ตําแหนงท่ี 1 เปนไดอะแกรมของสมการใด 

    ก. ABCD      ข. ABCD  

    ค. ABCD      ง. ABCD  

10. จากไทม่ิงไดอะแกรมในรูปท่ีกําหนด ตําแหนงท่ี 2 เปนไดอะแกรมของสมการใด 

BC̅D+A̅BCD�     ก. BCD+ABCD         ข.  

    ค. BCD+ABCD       ง. BCD+ABCD  
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11. ขอใดเปนความหมายของวงจรคอมบิเนชัน 

    ก. วงจรท่ีนําสัญญาณเอาตพุตมาควบคุมอินพุต 

    ข. วงจรท่ีนําสัญญาณอินพุตเขามาสูวงจรลอจิกเกตเพ่ือควบคุมเอาตพุต 

    ค. วงจรท่ีมีหนวยความจําและหนวยประมวลผล 

    ง. วงจรท่ีมีสัญญาณอินพุตมาควบคุมหนวยประมวลผล 

12. ลอจิกเกตตระกูล TTL สามารถใชแหลงจายไฟฟากระแสตรงคาเทาไร 

    ก. 3V ± 0.25V     ข. 5V ± 0.25V 

    ค. 3V ± 0.5V     ง. 5V ± 0.5V 

13. ขนาดของสัญญาณท่ีเอาตพุต 0 ของลอจิกเกตตระกูล TTL มีคาเทาไร 

    ก. 1.8 V ข. 1.5 V 

    ค. 1.2 V     ง. 0.6 V 

14. ขนาดของสัญญาณอินพุตท่ีสามารถใชกับไอซีลอจิกเกตตระกูล TTL สามารถใชแรงดันไมเกินเทาไร 

    ก. 5.5 V     ข. 7.5 V 

    ค. 9.5 V     ง. 11.5 V 

15. ลอจิกเกตตระกูล CMOS มีขอดีมากกวาไอซีตระกูล TTL ในเรื่องใด 

    ก. ใชกระแสไฟฟาต่ํากวา     ข. ทํางานไดเร็วกวา 

    ค. ใชกับสัญญาณอินพุตท่ีความถ่ีไดสูงกวา     ง. สามารถใชกับสัญญาณรูปไซนได 

16. ขอใดเปนระดับแรงดันไฟฟาท่ีแสดงคาเปนลอจิก 0 ของลอจิกเกตตระกูล TTL 

    ก. 0 – 0.2 V     ข. 0 – 0.4 V 

    ค. 0 – 0.8 V     ง. 0 – 1.2 V 

17. ขอใดเปนระดับแรงดันไฟฟาท่ีแสดงคาเปนลอจิก 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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  วงจรสําหรับขอ 18-19 

                           

+Vcc

D1 D2

A
B

ภายในตัวไอซี

Y

GND

4.7 k 1.5 k 180 

1 k

Q1 Q2

Q3

Q4

D3 เอาตพุต

 
                                                   

18. จากวงจรรูปท่ีกําหนด เปนลอจิกเกตชนิดใด และเปนลอจิกเกตตระกูลใด 

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

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

19. จากรูปท่ีกําหนด ถา A = “0” และ B = “1” เอาตพุตมีคาใด 

    ก. 0.2 V     ข. 1.2 V 

    ค. 1.8 V     ง. 4.5 V 

20. ไอซีเบอร 4075 เปนเกตชนิดใด และอยูในตระกูลใด 

    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) แบบตาง ๆ 

 

วัตถุประสงค 

- เพ่ือศึกษาหนาท่ีการทํางานของแอนดเกท (AND) ออรเกท (OR) น็อทเกท (NOT) แนนดเกท 

(NAND) นอรเกท (NOR) เอ็กซคลูซีฟออรเกท (Exclusive OR) และ เอ็กซคลูซีฟนอรเกท 

(Exclusive NOR) 

- เพ่ือทดสอบหนาท่ีการทํางานของลอจิกเกท (Logic Gate) แบบตาง ๆ ซ่ึงสรางข้ึนในรูปแบบของ

วงจรลอจิก (Logic Circuit) 

- เพ่ือศึกษาตารางความจริง (Truth Table) ของลอจิกเกทตาง ๆ 

 

ทฤษฎียอ 

 แอนดเกทคือเกทท่ีใหเอาตพุต (Output) เปนลอจิก 1 ก็ตอเม่ืออินพุต (Input) ทุกตัวเปนลอจิก 1 และ

จะใหเอาตพุตเปนลอจิก 0 ก็ตอเม่ืออินพุตตัวใดตัวหนึ่งหรือทุกตัวเปนลอจิก 0 

 ออรเกทคือเกทท่ีใหเอาตพุตเปนลอจิก 1 ก็ตอเม่ืออินพุตตัวใดตัวหนึ่งหรือทุกตัวเปนลอจิก 1 และจะให

เอาตพุตเปนลอจิก 0 ก็ตอเม่ืออินพุตทุกตัวเปนลอจิก 0 

 น็อทเกทคือเกทท่ีใหเอาตพุตเปนลอจิกท่ีตรงกันขามกับลอจิกของอินพุต 

 แนนดเกทคือเกทท่ีใหเอาตพุตเปนลอจิก 1 ก็ตอเม่ืออินพุตตัวใดตัวหนึ่งหรือทุกตัวเปนลอจิก 0 และจะ

ใหเอาตพุตเปนลอจิก 0 ก็ตอเม่ืออินพุตทุกตัวเปนลอจิก 1 

 นอรเกทคือเกทท่ีใหเอาตพุตเปนลอจิก 1 เม่ืออินพุตทุกตัวเปนลอจิก 0 และจะใหเอาตพุตเปนลอจิก 0 

ก็ตอเม่ืออินพุตตัวใดตัวหนึ่งหรือทุกตัวเปนลอจิก 1 

 เอ็กซคลูซีออรเกทคือเกทท่ีใหเอาตพุตเปนลอจิก 1 ก็ตอเม่ืออินพุตมีลอจิกตางกัน และจะใหเอาตพุต

เปนลอจิก 0 ก็ตอเม่ืออินพุตมีลอจิกเหมือนกัน 

 เอ็กซคลูซีฟนอรเกทคือเกทท่ีใหเอาตพุตเปนลอจิก 1 เม่ืออินพุตมีลอจิกเหมือนกัน และจะใหเอาตพุต

เปนลอจิก 0 ก็ตอเม่ืออินพุตมีลอจิกตางกัน 

 ปจจุบันลอจิกเกทท่ีใชในดิจิทัลคอมพิวเตอร (Digital Computer) นั้นเปนรูปแบบของวงจรรวม 

(Integrate Circuit) หรือเรียกงายๆวาไอซี (IC) ท้ังสิ้นเราสามารถทําความคุนเคยในการทดสอบหนาท่ีการ

ทํางานของลอจิกเกทบททดลองตอไปนี้ 

อุปกรณที่ใชในการทดลอง 

- แผงทดลองวงจรดิจิทัล 

- ไอซีเบอร 7400 7402 7404 7408 7432 7486 74266 
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1. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของแอนดเกท 

- ไอซีท่ีใชคือเบอร 7408f 

- สภาวะลอจิกท่ีใชคือ 

ลอจิกบวก (Positive) สําหรับลอจิก 1 

กราวนด (Ground) สําหรับลอจิก 0 

- ดําเนินการทดสอบหนาท่ีการทํางานของแอนดเกท โดยตอวงจรตามรูปท่ี 1 ตรวจสภาวะลอจิก

ของเอาตพุตดวยแสดงสภาวะไบนารี (Binary State Indicatoe) และบันทึกผลการทดสอบในตารางท่ี 1 โดยท่ี

ไดโอดเปลงแสง (Light Emitting Diode) หรือเรียกงาย ๆ วาแอลอีดี (LED) สวางแทนลอจิก 1 และแอลอีดีดับ

แทนลอจิก 0 ดานอินพุตปอนระดับลอจิกดวยลอจิกสวิทซ (Logic Switch) 

 

รูปท่ี 1 แอนดเกทชนิด 2 อินพุต 

 

 

 

 

 

 

 

 

ตารางท่ี 1 

 

2. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของออรเกท 

 - ไอซีท่ีใชคือเบอร 7432 

     - ดําเนินการทดสอบหนาท่ีการทํางานของออรเกท โดยตองวจรตามรูปท่ี 2 ดานอินพุตปอนระดับ

ของลอจิกดวยลอจิกดวยลอจิกสวิทซ ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีและบันทึกผล

การทดสอบลงในตารางท่ี 2 

อินพุต เอาตพุต 

A B Y = A.B 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 
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รูปท่ี 2 ออรเกทชนิด 2 อินพุต 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ตารางท่ี 2 

 

3. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของน็อทเกท 

      - ไอซีท่ีใชคือเบอร 7404 

      - ดําเนินการทดสอบหนาท่ีการทํางานของน็อทเกท โดยตอวงจรตามรูปท่ี 3 ดานอินพุตปอนระดับ

ของลอจิกดวยลอจิกสวิทซ ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยตัวแสดงวภาวะไบนารี และบันทึกผลการ

ทดสอบลงในตารางท่ี 3 

 

 

รูปท่ี 3 น็อทเกท 

 

อินพุต เอาตพุต 

A B Y = A+B 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 
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ตารางท่ี 1.3 

 

4. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของแนนดเกท 

     - ไอซีท่ีใชคือเบอร 7400 

     - ดําเนินการทดสอบหนาท่ีการทํางานของแนนดเกท โดยตอวงจรตามรูปท่ี 4 ดานอินพุตปอนระดับ

ของลอจิกดวยลอจิกสวัทซ ตรวจภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลการทดสอบ

ลงในตารางท่ี 4 

 

รูปท่ี 4 แนนทเกทชนิด 2 อินพุต 

 

 

 

 

 

 

ตารางท่ี 4 

 

 

 

 

อินพุต เอาตพุต 

A Y = A� 

0 

1 

 

อินพุต เอาตพุต 

A B Y = 𝐀𝐀𝐀𝐀���� 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 
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5. ทดสอบหนาท่ีการทํางานขอนอรเกท 

     - ไอซีท่ีใชคือเบอร 7402 

     - ดําเนินการทดสอบหนาท่ีการทํางานของนอรเกท โดยตอวงจรตามรูปท่ี 5 ดานอินพุตปอนระดับ

แรงดันลอจิกดวยลอจิกสวิทซ ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลการ

ทดสอบลงในตารางท่ี 5 

 

 

รูปท่ี 5 นอรเกทชนิด 2 อินพุต 

 

 

 

 

 

 

 

ตารางท่ี 5 

  

6. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของเอ็กซคลูซีฟออรเกท 

     - ไอซีท่ีใชคือเบอร 7486 

     - ดําเนินการทดสอบหนาท่ีการทํางานของเอ็กซคลูซีฟออรเกท โดยตอวงจรตอตามรูปท่ี 6 ดาน

อินพุตปอนระดับแรงดันลอจิกดวยลอจิกสวิทซ ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยสภาวะไบนารี และบันทึก

ผลการทดสอบในตารางท่ี 6 

 
 

รูปท่ี 6 เอ็กซคลูซีฟออรเกต 

อินพุต เอาตพุต 

A B Y = 𝐀𝐀 + 𝐀𝐀�������� 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 
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ตารางท่ี 6 

 

7. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของเอ็กซคลูซีฟนอรเกท 

     - ไอซีท่ีใชคือเบอร 74266 

     - ดําเนินการทดสอบหนาท่ีการทํางานของเอ็กซคลูซีฟนอรเกท โดยตอวงจรตามรูปท่ี 7 ดานอินพุต

ปอนระดับแรงดันลอจิกดวยลอจิกสวิทซ ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยแสงสภาวะ ไบนารี และบันทึกผกา

รทดสอบลงในตารางท่ี 7 

 

รูปท่ี 7 เอ็กซคลูซีฟนอรเกต 

 

 

 

 

 

 

 

 

ตารางท่ี 7 

อินพุต เอาตพุต 

A B Y = 𝐀𝐀⊕𝐀𝐀 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 

 

อินพุต เอาตพุต 

A B Y = 𝐀𝐀⊕𝐀𝐀 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 
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(ปรับใหม) 

เพ่ิมการทดสอบวงจรลอจิกเกทเชิงหมวดหมู  

8. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของแอนดเกทจากแนนดเกท 

     - ไอซีท่ีใชคือเบอร 7400 

     - ดําเนินการทดสอบโดยการตอวงจรตามรูปท่ี 8 ดานอินพุตปอนระดับของแรงดันลอจิกดวยสวิทซ 

ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลการทดสอบลงในตารางท่ี 8 

 

 

 

รูปท่ี 8 วงจรแนนดเกททําหนาท่ีเปนแอนดเกท 

 

 

 

 

 

 

 

 

ตารางท่ี 8 

 

9. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของออรเกทจากแนนดเกท 

     - ไอซีท่ีใชคือเบอร 7400 

     - ดําเนินการทดสอบโดยการตอวงจรตามรูปท่ี 9 ดานอินพุตปอนระดับของแรงดันลอจิกดวยสวิทซ 

ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลการทดสอบลงในตารางท่ี 9 

 
รูปท่ี 9 วงจรแนนทเกต ทําหนาท่ีเปนออรเกต 

 

อินพุต เอาตพุต 

A B Y = AB 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 
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ตารางท่ี 9 

 

10. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของนอรเกทจากแนนดเกท 

      - ไอซีท่ีใชคือแบอร 7400 

      - ดําเนินการทดสอบโดยการตอวงจรตามรูปท่ี 10 ดานอินพุตปอนระดับของแรงดันลอจิกดวย

สวิทซ ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลการทดสอบลงในตารางท่ี 10 

 

 
 

รูปท่ี 10 วงจรแนนทเกตทําหนาท่ีนอรเกต 

 

 

 

 

 

 

 

ตารางท่ี 10 

 

อินพุต เอาตพุต 

A B Y = A+B 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 

 

อินพุต เอาตพุต 

A B Y = 𝐀𝐀� + 𝐀𝐀� 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 

 



93 
  
11. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของเอ็กซคลูซีฟออรเกทจากแนนดเกท 

      - ไอซีท่ีใชคือเบอร 7400 

      - ดําเนินการทดสอบโดยการตอวงจรตามรูปท่ี 11 ดานอินพุตปอนระดับของแรงดันลอจิกดวย

สวิทซ ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลการทดสอบลงในตารางท่ี 11 

 
 

รูปท่ี 10 วงจรแนนทเกททําหนาท่ีเปนนอรเกต 

 

 

 

 

 

 

ตารางท่ี 11 

12. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของเอ็กซคลูซีฟนอรเกทจากนอรเกท 

      - ไอซีท่ีใชคือเบอร 7402 

         - ดําเนินการทดสอบโดยการตอวงจรตามรูปท่ี 12 ดานอินพุตปอนระดับของแรงดันลอจิกดวย

สวิทซ ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลการทดสอบลงในตารางท่ี 12 

 

 

 

 

  

รูปท่ี 12 วงจรนอรเกททําหนาท่ีเปนเอ็กซคลูซีฟนอรเกท 

อินพุต เอาตพุต 

A B Y = A + B 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 
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ตารางท่ี 12 

 

คําถามทายการทดลอง 

1. จงออกแบบวงจรออรเกทท่ีทําจากนอรเกท 

2. จากวงจรรูปท่ี 1.11 และ 1.12 จงเขียนเอาตพุตของเกททุกตัว 

3. จากวงจรรูปท่ี 1.11 จงพิสูจนวา Y =  A ⊕ B 

4. จากวงจรรูปท่ี 1.12 จงพิสูจนวา Y =  A ⊕ B 

5. จงออกแบบวงจรเอ็กซคลูซีฟออรท่ีใชนอรเกทเพียงอยางเดียว 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

อินพุต เอาตพุต 

A B Y = 𝐀𝐀⊕𝐀𝐀 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 
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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงานหนวยที่ 3 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

  ช่ือหนวย องคประกอบของระบบดิจิทัล 

  เรื่อง การทดสอบคุณสมบัติไอซีดิจิทัล 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 

หมายเหตุ คะแนน

เต็ม 

คะแนนท่ี

ได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1 การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2 การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3 ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 05   

1.4 เก็บรักษาเครื่องมือ และชุดทดลอง 0.5   

2.  ผลงาน    

ใบงานท่ี 1 เรื่องลอจิกเกตตระกูล TTL    

   - ตอวงจรไดถูกตอง 3   

   - ใชเครื่องมือวัดตรวจสอบระดับลอจิกไดถูกตอง 3   

   - การสรุปและวิจารยผลการทดลอง 1   

ใบงานท่ี 2 เรื่องลอจิกเกตตระกูล CMOS    

   - ตอวงจรไดถูกตอง 3   

   - ใชเครื่องมือวัดตรวจสอบระดับลอจิกไดถูกตอง 3   

   - การสรุปและวิจารยผลการทดลอง 1   

3.  กิจนิสัยในการปฏิบัติงาน    

3.1 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 0.5   

3.4 ความรวมมือในกลุม 0.5   

รวม 20   

 

ลงชื่อ                                 ผูประเมิน 

                     (นางสาวกาญจนา  อุพงศ) 

 

 



96 
  

 

 

แผนการจัดการเรียนรูท่ี 4 หนวยท่ี  4 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  6-7 

ชื่อหนวย การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู ชั่วโมงรวม  10 ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู   จํานวนชั่วโมง  10  ชั่วโมง 

 

หัวขอเรื่องและงาน 

1. การเขียนฟงกชั่นแบบ SOP และ POS 

    1.1 การเขียนฟงกชั่นแบบการรวมของผลคูณ (SOP) 

    1.2 การเขียนฟงกชั่นแบบการคูณของผลรวม (POS) 

2. คณิตศาสตรลอจิก 

3. แผนผังคารนอ (Karnaugh maping : K-map) 

สาระการเรียนรู 

 การออกแบบวงจรลอจิกเชิงจัดหมู (Designing combination logic circuits) หมายถึง การออกแบบ

วงจรลอจิกเพ่ือใหระดับลอจิกของเอาตพุตตามตองการ โดยอาศัยการจัดหมูของสัญญาณอินพุตและใช

วงจรลอจิกเกต ซ่ึงนักศึกษาจะตองเขาใจวิธีการเขียนฟงกชั่นแบบ SOP หรือ POS ทฤษฎีพีชคณิตบูลีนและการ

ใชแผนผังคารนอ (Karnaugh mapping) 

จุดประสงคเชิงพฤติกรรมที่พึงประสงค  

 

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

1. บอกความหมายของวงจรลอจิกเชิงจัดหมูได 

2. เขียนฟงกชั่นจากตารางความจริงได 

3. เขียนวงจรลอจิกจากตารางความจริงได 

4. อธิบายการใชงานพีชคณติบลูีนสาํหรับการ

ออกแบบวงจรดิจิทัลได 

5. บอกกฎของพีชคณิตบูลนีได 

6. ใชพีชคณิตบูลนีสาํหรับลดขนาดวงจรดิจิทัลได 

7. อธิบายวิธีการใชผังคารนอ (K-map) สําหรับ

งานดิจทิัลได 

8. ใชผังคารนอสําหรับลดขนาดวงจรดิจิทัลได 

9. อธิบายการใชประโยชนจาก Don’t care term 

ในการออกแบบวงจรดิจิทัลได 

1. ประกอบวงจรคอมบิเนชันได 

2. ใชดีซีโวลตมิเตอรวัด

แรงดันไฟฟา จากวงจรคอมบิเน

ชันได 

3. วิเคราะหวงจรคอมบิเนชันได 

4. แสดงความสามารถออกแบบ 

วงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจดัหมูได   

  

 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาที่ของ

นักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอตนเอง

และสังคม 

4. แตงกายถูกตองตามระเบียบ 

5. แสดงความเคารพดวยทาทีที่

สวยงาม 

6. ทํางานดวยความเต็มใจ 

7. ใชวัสดุอุปกรณและเคร่ืองมือ 

อยางประหยัดตระหนักถึง 

ความปลอดภัย 
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แบบทดสอบกอนเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 4 ช่ือหนวย การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู   

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1. ขอใดเปนประโยชนของ K-map 

    ก.  ลดขนาดของวงจรใหเล็กลง     ข.  วงจรทํางานไดเร็วข้ึน 

    ค.  จํานวนชนิดของลอจิกเกตลดลง     ง.  ใชลอจิกเกตชนิดเดียวได 

2. ถาหากอินพุตมี 5 ตัวแปร จํานวน Cell ของ K-map มีก่ี Cell  

    ก.  64     ข.  32 

    ค.  16     ง.   8 

3. ฟงกชัน Y = ABC+ABC+ABC+ABC  ถาใช K– map ลดรูปแลวไดคาใด 

    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. ฟงกชัน Y = ABC+ABC+ABC+ABC  ถาใช K– map ลดรูปแลวไดคาใด 

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

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

5. ฟงกชัน Y = ABC+ABC+ABC+ABC+ABC+ABC  ถาใช K– map ลดรูปแลวไดคาใด 

    ก.  Y = B+BC      ข.  Y = B+BC  

    ค.  Y = C+BC      ง.   Y = B+C  

6. ฟงกชัน Y = ABCD+ABCD+ABCD+ABCD+ABCD+ABCD+ABCD+ABCD   

      ถาใช K– map ลดรูปแลวไดคาใด 

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

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

7. ฟงกชัน Y(A,B,C,D) = m(0,2,4,5,6,7,8,10,12,14,15)∑  ถาใช K– map ลดรูปแลวไดคาใด 

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

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

8. ฟงกชัน Y = CBA+CBA+CBA+CBA+CBA  ถาใช K– map ลดรูปแลวไดคาใด 

    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  ถาใช K– map ลด

รูปแลวไดคาใด  

    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. ขอใดเปนประโยชนของ Don’t care term 

    ก.  ลดขนาดของวงจรใหเล็กลง     ข.  วงจรทํางานไดเร็วข้ึน 

    ค.  การออกแบบวงจรทําไดงายข้ึน     ง.  ใชลอจิกเกตชนิดเดียวได 

11. ขอใดเปนความหมายของวงจรคอมบิเนชัน 

    ก.  การนําอุปกรณลอจิกเกตพ้ืนฐานมาตอกันประกอบเปนวงจรดิจิทัล 

    ข.  การนําอุปกรณลอจิกเกตพ้ืนฐานมาตอกันเพ่ือใหทํางานตามเง่ือนไขผูออกแบบตองการ 

    ค.  การนําอุปกรณลอจิกเกตพ้ืนฐานมาตอกัน การทํางานถูกควบคุมดวยอินพุต 

    ง.  การนําอุปกรณดิจิทัลมาตอกัน การทํางานถูกควบคุมดวยอินพุตและยอนกลับจากเอาตพุต 

 

      ตารางสําหรับขอ 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)  มีคาเทาไร 

    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)  มีคาเทาไร 

    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)⋅ ⋅ ⋅  

      

 วงจรสําหรับขอ 14 - 15 

C   B   A

Y

 
 

14. จากตารางท่ีกําหนด และรูปท่ีกําหนด  เปนวงจรดิจิทัลท่ีไดจากสมการใด 

    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  สมการของวงจรตรงกับขอใด 

    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. ฟงกชัน y = AB + AB + AB  ใชพีชคณิตบูลีนลดรูปแลวไดคาใด 

    ก.   y = A+B      ข.   y = AB+B  

    ค.   y = A+AB      ง.   y = A+B  

17. ฟงกชัน y = ABC+ABC+ABC+ABC   ใชพีชคณิตบูลีนลดรูปแลวไดคาใด 

    ก.  y = AB+C      ข.  y = AB+C  

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

18. ฟงกชัน y  =  (C+B+A) (C+B+A) (C+B+A) ใชพีชคณิตบูลีนลดรูปแลวไดคาใด 

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

    ค.   y = CA+BC      ง.   y = CA+B  
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วงจรสําหรับขอ1 9 – 20 

C   B   A

Y

 
 

19. จากวงจรรูปท่ี 2  สามารถเขียนสมการเอาตพุตไดตรงกับขอใด 

    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  เง่ือนไขใดถูกตอง 

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

    ค.  A = 0, B = 1, C = 1   เอาตพุต  Y = 0     ง.  A = 0, B = 0, C = 1   เอาตพุต  Y = 0 
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เนื้อหาสาระ  

1. การเขียนฟงกชั่นแบบ SOP และ POS 

    1.1 การเขียนฟงกชั่นแบบการรวมของผลคูณ (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 การเขียนฟงกชั่นแบบการคูณของผลรวม (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. คณิตศาสตรลอจิก 

   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 (กฎการลบลาง) 

(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. แผนผังคารนอ (Karnaugh maping : K-map) 

  3.1 จํานวน cell ของ k-map 

  3.2 การสรางแผนผังและใชงาน K-map แกฟงกชั่นเอาตพุต 

  3.3 การใชงาน 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  

นํามาลงในผังคารนอไดดังนี้ 

 

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 เทอมท่ีไมสนใจ (Don’t care term) 

  เปนเง่ือนไขท่ีไมสําคัญในตารางความจริง หมายถึง เอาตพุตท่ีจุดนี้จะเปน “0” หรือ “1” ก็ได แตมี

ประโยชนในแผนผังคารนอถาหากตําแหนง don’t car นั้นตัดกับ 1 ของชองอ่ืน และถาเปน “1” จะทําให

สามารถวงไดหลายชอง เพ่ือใหสามารถลดรูปวงจรใหเล็กลง ใหใส 1 แตถาไมมีประโยชนใหใส 0  
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กิจกรรมการเรียนการสอน 

ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

1.1 ครูบอกจุดประสงคของการเรยีนในบทเรียนน้ี 

1.2 ครูสอบถามความสําคญัของการออกแบบ วงจร

ดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมูในงานดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส 

1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรียน หนวยท่ี 4 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน

บทเรียนน้ี 

 1.2 นักเรียนบอกความสําคญัการออกแบบวงจร

ดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมูในงานดิจิทัลและ

อิเล็กทรอนิกส 

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 4 

 1. คําถามประจํา

หนวย 

 2. แบบทดสอบกอน 

 เรียนหนวยท่ี 4 

2. ขั้นสอนทฤษฎ ี   

2.1 ครูอธิบายการออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู ใช

สื่อ power point ประกอบ 

2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับการออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิก

เชิงจัดหมู ในงานดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส  

2.1 รับฟงคําบรรยาย 

2.2 ตอบคําถามและแสดงความคดิเห็น 

  1. power point  

  หนวยท่ี 4 

  2. คําถามหนวยท่ี 4 

3. ขั้นสรุป   

3.1 ครูและนักเรียนชวยกันสรุปและครซูักถาม 

ปญหาขอสงสยั 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยท่ี 4 

4. ขั้นสอนปฏิบัติ   

4.1 แบงกลุมนักเรียนเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 ครูใหนักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 4  

4.3 ควบคุมการปฏิบัติงาน 

4.4 ตรวจผลงานของนักศึกษา 

4.1 แบงกลุมเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 นักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 4 

4.3 ปฏิบัติงานตามใบงาน 

4.4 สงผลงานการปฏิบัต ิ

 1.ใบตรวจการ

ปฏิบัติงานหนวยท่ี 4 

  

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 4 

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 4 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรยีน 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลัง

เรียนหนวยท่ี 4 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

 6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเตมิเก่ียวกับ 

การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมูและทํา 

แบบฝกหัดทายหนวยเรียนหนวยท่ี 4 สงในอาทิตยตอไป 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย 

6.1 รับมอบหมายงาน  1. ใบมอบงานหนวยท่ี 

4 

7.1 ตรวจความเรียบรอยของชุดฝกและความ 

เรียบรอยของหองเรียนหองปฏิบัตงิาน 

7.1 ชวยกันจัดเก็บชุดฝกและทําความสะอาด

หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรียบรอย 

 1.ใบตรวจสอบความ 

  เรียบรอย 
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งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

  - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 4 

ขณะเรียน 

  - ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับการออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมูท่ีใช

ในงานดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส 

หลังเรียน 

- ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับการออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมูและทํา

แบบฝกหัดทายหนวยเรียนหนวยท่ี 4 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร หนวยท่ี 4 เรื่องการออกแบบ

วงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู 

2. power point เรื่องการออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู 

3. แบบฝกหัดทายหนวยท่ี 4 

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

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

- ทดสอบกอนเรียน (Pre-test) โดยใชขอสอบบทท่ี 4 จํานวน 20 ขอ 

 ขณะเรียน 

- ถาม – ตอบปญหา,  ความสนใจ,  ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

- ทดสอบหลังเรียน (Post-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 4 จํานวน 20 ขอ 

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 4 จํานวน 20 ขอ (แบบตัวเลือก) 

 2.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 3.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

          1. สุชิน ชินสีห. (2563). วงจรดิจิทัล. นนทบรุี : โรงพิมพ  บริษัท ศูนยหนังสือเมืองไทย จํากัด. 

 2. เอกสารประกอบการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001  
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บันทึกหลังการสอน 

วิชา  ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  รหัสวิชา  30120-2001  หนวยท่ี...........สอนครัง้ท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                      จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

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

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

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

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

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

                         

  ลงช่ือ

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

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี........เดือน.........................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลอละไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 4 ช่ือหนวย การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู 

จงอธิบาย/แสดงวิธีการคํานวณ 

1. จงบอกความหมายของวงจรลอจิกเชิงจัดหมูในงานดิจิทัล 

2. การเขียนฟงกชั่นแบบ SOP กับแบบ POS มีขอแตกตางกันอยางไร 

                   ตารางท่ี 1 ตารางความจริงสําหรับแบบฝกหัดขอ 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. จากตารางดานลาง  จงเขียนฟงกชั่นแบบ SOP และ POS 

4.  จากตาราท่ี 1 จงเขียนฟงชั่นแบบ SOP หรือแบบ POS แลวใชพีชคณิตบูลีนสําหรับการออกแบบวงจรให

เหลือวงจรขนาดเล็กสุด 

5. จากตารางท่ี 1 จงเขียนฟงชั่นแบบ SOP หรือแบบ POS แลวใชผังคารนอสําหรับการออกแบบวงจรใหเหลือ

วงจรขนาดเล็กสุด 

6. จากผังคารนอในรูปดานลาง จงเขียนสมการใหมีขนาดเล็กสุด แตวงจรสามารถทํางานไดปกติ 

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 

หนวยที่ 4 ช่ือหนวย การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู   

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1. ขอใดเปนความหมายของวงจรคอมบิเนชัน 

    ก.  การนําอุปกรณลอจิกเกตพ้ืนฐานมาตอกันประกอบเปนวงจรดิจิทัล 

    ข.  การนําอุปกรณลอจิกเกตพ้ืนฐานมาตอกันเพ่ือใหทํางานตามเง่ือนไขผูออกแบบตองการ 

    ค.  การนําอุปกรณลอจิกเกตพ้ืนฐานมาตอกัน การทํางานถูกควบคุมดวยอินพุต 

    ง.  การนําอุปกรณดิจิทัลมาตอกัน การทํางานถูกควบคุมดวยอินพุตและยอนกลับจากเอาตพุต 

      ตารางสําหรับขอ 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)  มีคาเทาไร 

    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)  มีคาเทาไร 

    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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 วงจรสําหรับขอ 4 - 5 

C   B   A

Y

 
 

4. จากตารางท่ีกําหนด และรูปท่ีกําหนด เปนวงจรดิจิทัลท่ีไดจากสมการใด 

    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 สมการของวงจรตรงกับขอใด 

    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. ฟงกชัน y = AB + AB + AB  ใชพีชคณิตบูลีนลดรูปแลวไดคาใด 

    ก.   y = A+B      ข.   y = AB+B  

    ค.   y = A+AB      ง.   y = A+B  

7. ฟงกชัน y = ABC+ABC+ABC+ABC   ใชพีชคณิตบูลีนลดรูปแลวไดคาใด 

    ก.  y = AB+C      ข.  y = AB+C  

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

8. ฟงกชัน y  =  (C+B+A) (C+B+A) (C+B+A) ใชพีชคณิตบูลีนลดรูปแลวไดคาใด 

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

    ค.   y = CA+BC      ง.   y = CA+B  
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วงจรสําหรับขอ 9 – 10 

C   B   A

Y

 
 

9. จากวงจรรูปท่ีกําหนด สามารถเขียนสมการเอาตพุตไดตรงกับขอใด 

    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 เง่ือนไขใดถูกตอง 

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

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

11. ขอใดเปนประโยชนของ K-map 

    ก.  ลดขนาดของวงจรใหเล็กลง     ข.  วงจรทํางานไดเร็วข้ึน 

    ค.  จํานวนชนิดของลอจิกเกตลดลง     ง.  ใชลอจิกเกตชนิดเดียวได 

12. ถาหากอินพุตมี  5  ตัวแปร  จํานวน Cell ของ K-map มีก่ี Cell  

    ก.  64     ข.  32 

    ค.  16     ง.   8 

13. ฟงกชัน Y = ABC+ABC+ABC+ABC  ถาใช K– map ลดรูปแลวไดคาใด 

    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. ฟงกชัน Y = ABC+ABC+ABC+ABC  ถาใช K– map ลดรูปแลวไดคาใด 

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

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

15. ฟงกชัน Y = ABC+ABC+ABC+ABC+ABC+ABC  ถาใช K– map ลดรูปแลวไดคาใด 

    ก.  Y = B+BC      ข.  Y = B+BC  

    ค.  Y = C+BC      ง.   Y = B+C  
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16. ฟงกชัน Y = ABCD+ABCD+ABCD+ABCD+ABCD+ABCD+ABCD+ABCD   

      ถาใช K– map ลดรูปแลวไดคาใด 

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

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

17. ฟงกชัน Y(A,B,C,D) = m(0,2,4,5,6,7,8,10,12,14,15)∑  ถาใช K– map ลดรูปแลวไดคาใด 

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

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

18. ฟงกชัน Y = CBA+CBA+CBA+CBA+CBA  ถาใช K– map ลดรูปแลวไดคาใด 

    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  ถาใช K– map  ลด

รูปแลวไดคาใด  

    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. ขอใดเปนประโยชนของ Don’t care term 

    ก.  ลดขนาดของวงจรใหเล็กลง     ข.  วงจรทํางานไดเร็วข้ึน 

    ค.  การออกแบบวงจรทําไดงายข้ึน     ง.  ใชลอจิกเกตชนิดเดียวได 
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เฉลยแบบทดสอบหนวยที่ 4  

เร่ือง การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู 

 

      กอนเรียน          หลังเรียน 

แบบทดสอบกอนเรียน  แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี คําตอบ ขอท่ี ขอท่ี 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 

-เพ่ือศึกษาทฤษฎีของเคอมอรแกน (De Morgan) 

-เพ่ือศึกษาวิธีการออกแบบวงจรคอมบิเนชั่นลอจิก (Combination Logic) โดยใชพีชคณิตบูลีนในการ

ชวยแกปญหา 

 

ทฤษฎียอ 

 การออกแบบวงจรลอจิกจากสวิตชชิ่งฟงกชัน (Switching Function) ใด ๆ ก็ตาม เราจําเปนตองลด

รูปสวิตชชิ่งฟงกชันนั้น ๆ ใหนอยทาสุดเสียกอน ท้ังนี้ก็เพ่ือวัตถุประสงคในความประหยัด และขอสําคัญอีก

ประการหนึ่งก็คือลดเวลาหนวง(Delay Time) ใหนอยท่ีสุด ดังนั้นสวิตชชิ่งฟงกชันท่ียืดยาวเราก็ตองทําการลด

รูปใหสั้นลง ซ่ึงเทคนิคลดรูปวิธีหนึ่งท่ีนิยมใชกันอยางแพรหลายยก็คือใชทฤษฎีของบูลีน 

 

ทฤษฎีของบูลีนพอจะสรุปไดดังนี้ 
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�   (ทฤษฎีของเคอมอรแกน) 

 

อุปกรณท่ีใชในการทดลอง 

-แผงทดลองวงจรดิจิทัล 

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

 

1. การทดลองพิสูจนสูตรของเคอมอรแกน 

-ตอวงจรตามรูปท่ี 1 และ 2 ตามลําดับ 

-ดานอินพุตปอนระดับแรงดันลอจิกดวยลอจิกสวิตช ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยแสดง

สภาวะไบนารี บันทึกผลการทดลองลงในตารางท่ี 1 และตารางท่ี 2 ตามลําดับ 

-เปรียบเทียบเอาตพุต X และ Y ของแตละรูปวาเหมือนกันหรือไม 
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รูปท่ี 1 การพิสูจน 𝐀𝐀 + 𝐀𝐀�������� = 𝐀𝐀� ∙ 𝐀𝐀� 

 
 

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

 

อินพุต เอาตพุต 

A B 𝐗𝐗 = 𝐀𝐀 + 𝐀𝐀�������� 𝐘𝐘 = 𝐀𝐀�𝐀𝐀� 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 

  

 

ตารางท่ี 1 
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อินพุต เอาตพุต 

A B X = AB���� Y = A� + B� 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 

  

 

ตารางท่ี 2 

 

2. การทดลองการลดรูปสวิตชชิ่งฟงกชันโดยใชพีชคณิตบูลีน 

 -พิสูจนวา AB + (A� + B)C����������������������������� = A�C โดยใชวิธีการของพีชคณิตบูลีนไดดังนี้ 

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

        = (A� + B�)(A� + B)C 

        = (A� + BB�)C 

        = A�C 

 -ตอวงจรตามรูปท่ี 2.3 ซ่ึงเปนวงจรของสวิตชชิ่งฟงกชัน AB + (A� + B)C����������������������������� และ A�C 

 -ดานอินพุตปอนระดับแรงดันลอจิกดวยลอจิกสวิตช ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยตัวแสดง

สภาวะไบนารี และบันทึกผลการทดลองในตารางท่ี 3 

 

 
 

รูปท่ี 3 
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อินพุต เอาตพุต 

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. การทดลองการลดรูปสวิตชชิ่งฟงกชัน โดยใชแผนภาพคารนอห (Kar-naugh Map) 

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 4 

 - รูป 4 เปนวงจรคอมบิเนชั่นลอจิกท่ีมีอินพุตเปนรหัส BCD-8421 และจะใหเอาตพุตเปนลอจิก 1 ก็ตอ

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

+d(10,11,12,13,14,15) เราสามารถลดรูปฟงกชันของเอาตพุตโดยใชแผนภาพคารนอหไดดังนี้ 

 

 
  

- ดานอินพุตปอนระดับแรงดันลอจิกดวยลอจิกสวิตช ตารางท่ี 4 

 - ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตดวยแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลท่ีไดลงในตารางท่ี 4 
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รูปท่ี 4 

 

อินพุต เอาตพุต 

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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คําถามทายการทดลอง 

1. จงพิสูจนวา AB + (A� + B)C����������������������������� = A�C โดยใชตารางความจริง 

2. จากสูตร A + A�B = A + B ดังนั้น A� + AB = A� + B หรือไม ถาหากวาเทากันจงแสดงใหเห็น

จริงโดยใชตารางความจริง 

3. จากสูตร (A+B)(A+C)=A+BC จงพิสูจนวา (A+B+D)=A+B+CD 

4. จงออกแบบวงจรตามรูปท่ี 4 ใหม โดยใชนอรเกทเพียงอยางเดียว 
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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงานหนวยที่ 4 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

  ช่ือหนวย การออกแบบวงจรดิจิทัลลอจิกเชิงจัดหมู 

  เรื่อง วงจรคอมบิเนชัน 

 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 

หมายเหตุ คะแนน

เต็ม 

คะแนน

ท่ีได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1 การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2 การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3 ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 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 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   

รวม 20   

 

 

ลงชื่อ                                ผูประเมิน 

       (นางสาวกาญจนา  อุพงศ)  
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แผนการจัดการเรียนรูท่ี 5 หนวยท่ี  5 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  8 

ชื่อหนวย วงจรบวกและวงจรลบเลขไบนาร ี ชั่วโมงรวม  5 ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง วงจรบวกและวงจรลบเลขไบนาร ี จํานวนชั่วโมง  5  ชั่วโมง 

 

หัวขอเรื่องและงาน 

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 

 การบวกและการลบเลขฐานสองเปนพ้ืนฐานการคํานวณทางคณิตศาสตรลอจิก(Arithmetic logic) 

ของระบบดิจิทัล กลาวคือ เม่ือเขาใจวิธีการบวกและการลบแลว สามารถเขาใจวิธีการหารและวิธีการคูณ ซ่ึง

วิธีการคุณ คือการบวกเขาไปหลาย ๆ ครั้ง วิธีการหาร คือการลบออกหลาย ๆ ครั้งนั่นเอง 
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จุดประสงคเชิงพฤติกรรมที่พึงประสงค  

 

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. ใชดีซีโวลตมิเตอรวัด

แรงดันไฟฟาจากวงจรบวก-ลบ

เลขไบนารีได 

3. วิเคราะหวงจรบวก-ลบเลข 

ไบนารีได 

4. แสดงความสามารถออกแบบ 

วงจรบวก-ลบเลขไบนารีได   

  

 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาท่ี

ของนักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอ

ตนเองและสังคม 

4. แตงกายถูกตองตาม

ระเบียบ 

5. แสดงความเคารพดวยทาที 

ท่ีสวยงาม 

6. ทํางานดวยความเต็มใจ 

7. ใชวัสดุอุปกรณและ

เครื่องมืออยางประหยัด

ตระหนักถึงความปลอดภัย 
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แบบทดสอบกอนเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 5 ช่ือหนวย วงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

   วงจรสําหรับขอ 1-2 

A
B

Y1

Y2

Ci

 
1. จากรูปท่ีกําหนด ถาหาก Ci = 1, A = 0, B = 1 ระดับลอจิกท่ี Y1 และ Y2 มีคาเทาไร 

    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 ไปใชในการคํานวณเลขไบนารี วงจรนี้เรียกวาวงจรใด 

    ก.  Half subtractor     ข.  Full subtractor 

    ค.  Half adder     ง.  Full adder 

3. จากรูปท่ีกําหนด ถาหาก Ci = 1, A = 1, B = 1 ระดับลอจิกท่ี Y1 และ Y2 มีคาเทาไร 

    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. จากวงจรในรูปดานลาง ถาหาก Bi = 0, A = 1, B = 0 ระดับลอจิกท่ี Y1 และ Y2 มีคาเทาไร 

 

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. จากวงจรในรูปดานลางขอใดกลาวผิด 

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.  เปนวงจรบวกเลข 4 บิต 2 จํานวน 

    ข.  เปนวงจรลบเลข 4 บิต 2 จํานวน 

    ค.  SW1 ใชเปนสวิตซควบคุมใหเปนการบวกหรือการลบ 

    ง.  ถาหาก Σ5 เปน 1 แสดงวาวงจรนี้ทําหนาท่ีเปนวงจรบวก 

6. ผลบวกของเลข 101112 กับ 10002 มีคาเทาไร 

    ก.  101102     ข.  111112 

    ค.  111012     ง.  101102 

7. ผลลบของเลข 111112 กับ 101012 มีคาเทาไร 

    ก.  10102     ข.  11002 

    ค.  111012     ง.  101102 

8. ผลลบของเลข 10112 กับ 11112 มีคาเทาไร 

    ก.  1012     ข.  1002 

    ค.  - 1012     ง.  - 1002 

 

รูปสําหรับขอ 9-10 

                      

M
N

เอาตพุต 1

เอาตพุต 2
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9. จากรูปท่ีกําหนด สมการท่ีเอาตพุต 1 ตรงกับขอใด 

    ก.   M+N      ข.  ⊕ M N  

    ค.  ⋅ M N      ง.  ⊕ M N  

10. จากรูปท่ีกําหนด เม่ือวงจรนี้ใชเปนวงจรบวกเลขฐานสอง ขอใดกลาวผิด 

    ก.  เปนวงจร Half adder     ข.  ท่ีเอาตพุต 1 เปนผลบวก 

    ค.  ท่ีเอาตพุต 2 เปนตัวทดออก     ง.  ขอ ข และขอ ค 

 

เนื้อหาสาระ  

1. การบวกเลขฐานสอง (Binary Addition) 

การบวกเลขฐานสอง มีวิธีการเชนเดียวกับการบวกเลขฐานสิบท่ีเราเคยใชงาน โดยการเริ่มบวก

ตั้งแตหลักต่ําสุดทางขวามือไปหาหลักสูงสุดทางซายมือ 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 มีหลักการเชนเดียวกับการลบกันในระบบเลขฐานสิบ โดยเริ่มตนตั้งแตหลัก

ต่ําสุดกอนแลวจึงลบหลักท่ีสูงข้ึนไปเรื่อยๆ การลบกันของเลขฐานสองนั้น ถาหากตัวตั้งมีคามากกวาตัวลบ 

ใหลบกันปกติ แตถาหากตัวตั้งมีคานอยกวาตัวลบ จะตองยืมมาจากหลักท่ีสูงกวา ในระบบเลขฐานสิบการ

ยืมแตละครั้งจะมีคาเทากับ 10 แตการยืมกันในแตครั้งในเลขฐานสองจะมีคาเทากับ 2  

0 - 0  =  0 

0 - 1  =  1  และยืมมาจากหลักท่ีสูงกวา 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



128 
  
กิจกรรมการเรียนการสอนกิจกรรมการเรียนการสอน 
 

ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

 1.1 ครูบอกจุดประสงคของการเรียนในบทเรียนน้ี 

 1.2 ครูสอบถามความสําคัญของวงจรบวกและวงจร

ลบเลขไบนารีในงานดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส 

 1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 5 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน

บทเรียนน้ี 

 1.2 นักเรียนบอกความสําคญัวงจรบวกและวงจร

ลบเลขไบนารีในงานดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส 

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 5 

 1. คําถามประจํา

หนวย 

 2. แบบทดสอบกอน 

  เรียนหนวยท่ี 5 

2. ขั้นสอนทฤษฎ ี   

 2.1 ครูอธิบายวงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี ใชสื่อ 

power point ประกอบ 

 2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับวงจรบวกและวงจรลบ

เลขไบนาร ีในงานดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส  

2.1 รับฟงคําบรรยาย 

2.2 ตอบคําถามและแสดงความคดิเห็น 

  1. power point  

  หนวยท่ี 5 

  2. คําถามหนวยท่ี 5 

3. ขั้นสรุป   

3.1 ครูและนักเรียนชวยกันสรุปและครซูักถาม 

ปญหาขอสงสยั 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยท่ี 5 

4. ขั้นสอนปฏิบัติ   

4.1 แบงกลุมนักเรียนเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 ครูใหนักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 5 

4.3 ควบคุมการปฏิบัติงาน 

4.4 ตรวจผลงานของนักศึกษา 

4.1 แบงกลุมเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 นักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 5 

4.3 ปฏิบัติงานตามใบงาน 

4.4 สงผลงานการปฏิบัต ิ

 1.ใบตรวจการ

ปฏิบัติงานหนวยท่ี 5 

  

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 5 

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 5 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรยีน 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลัง

เรียนหนวยท่ี 5 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเตมิเก่ียวกับวงจรบวก

และวงจรลบเลขไบนารี และทําแบบฝกหัดทายหนวย

เรียนหนวยท่ี 5 สงในอาทิตยตอไป 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย 

6.1 รับมอบหมายงาน  1. ใบมอบงานหนวยท่ี 

5 

7.1 ตรวจความเรียบรอยของชุดฝกและความ 

เรียบรอยของหองเรียนหองปฏิบัตงิาน 

 

7.1 ชวยกันจัดเก็บชุดฝกและทําความสะอาด

หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรียบรอย 

 1.ใบตรวจสอบความ 

 เรียบรอย 
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งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

  - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 5 

ขณะเรียน 

  - ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับวงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารีท่ีใชในงาน

ดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส 

หลังเรียน 

- ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับวงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารีและทําแบบฝกหัด

ทายหนวยเรียนหนวยท่ี 5 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  หนวยท่ี 5 เรื่องวงจรบวกและ

วงจรลบเลขไบนารี 

2. power point เรื่องวงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี 

3. แบบฝกหัดทายหนวยท่ี 5 

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

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

- ทดสอบกอนเรียน (Pre-test) โดยใชขอสอบบทท่ี 5 จํานวน 10 ขอ 

 ขณะเรียน 

- ถาม – ตอบปญหา,  ความสนใจ,  ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

- ทดสอบหลังเรียน (Post-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 5 จํานวน 10 ขอ 

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 5 จํานวน 10 ขอ (แบบตัวเลือก) 

 2.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 3.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

          1. สุชิน ชินสีห. (2563). วงจรดิจิทัล. นนทบุรี : โรงพิมพ  บริษัท ศูนยหนังสือเมืองไทย จํากัด. 

 2. เอกสารประกอบการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001  
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บันทึกหลังการสอน 

วิชา  ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 หนวยท่ี.............สอนครั้งท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                    จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

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

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

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

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

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

                        

  ลงช่ือ

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

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี.........เดือน........................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 5 ช่ือหนวย 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. จงอธิบายการทํางานของวงจรรูปดานลาง 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

A
B

Co

Sum
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4. จงอธิบายการทํางานของวงจรรูปดานลาง  

 

A
B

Bo

Diff

Bi

Full  subtactor
 

 

 

5. จงอธิบายการทํางานของวงจรรูปดานลาง 
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ผลบวกหรือ

เคร่ืองหมาย 

+/-3
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1

0

สวิตชควบคุม

ผลลบ
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แบบทดสอบหลังเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 5 ช่ือหนวย วงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1. ผลบวกของเลข 101112 กับ 10002 มีคาเทาไร 

    ก.  101102     ข.  111112 

    ค.  111012     ง.  101102 

2. ผลลบของเลข 111112 กับ 101012 มีคาเทาไร 

    ก.  10102     ข.  11002 

    ค.  111012     ง.  101102 

3. ผลลบของเลข 10112 กับ 11112 มีคาเทาไร 

    ก.  1012     ข.  1002 

    ค.  - 1012     ง.  - 1002 

 

วงจรสําหรับขอ 4-5 

                      

M
N

เอาตพุต 1

เอาตพุต 2

 
 

4. จากรูปท่ีกําหนด สมการท่ีเอาตพุต 1 ตรงกับขอใด 

    ก.   M+N      ข.  ⊕ M N  

    ค.  ⋅ M N      ง.  ⊕ M N  

5. จากรูปท่ีกําหนด เม่ือวงจรนี้ใชเปนวงจรบวกเลขฐานสอง ขอใดกลาวผิด 

    ก.  เปนวงจร Half adder     ข.  ท่ีเอาตพุต 1 เปนผลบวก 

    ค.  ท่ีเอาตพุต 2 เปนตัวทดออก     ง.  ขอ ข และขอ ค 
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   วงจรสําหรับขอ 6-7 

A
B

Y1

Y2

Ci

 
 

6. จากรูปท่ีกําหนด ถาหาก Ci = 1, A = 0, B = 1 ระดับลอจิกท่ี Y1 และ Y2 มีคาเทาไร 

    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 ไปใชในการคํานวณเลขไบนารี วงจรนี้เรียกวาวงจรใด 

    ก.  Half subtractor     ข.  Full subtractor 

    ค.  Half adder     ง.  Full adder 

8. จากรูปท่ีกําหนด ถาหาก Ci = 1, A = 1, B = 1 ระดับลอจิกท่ี Y1 และ Y2 มีคาเทาไร 

    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. จากวงจรในรูปดานลาง ถาหาก Bi = 0, A = 1, B = 0 ระดับลอจิกท่ี Y1 และ Y2 มีคาเทาไร 

 

 

 

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. จากวงจรในรูปดานลางขอใดกลาวผิด 

 

 

 

 

 

 

 

A
B
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    ก.  เปนวงจรบวกเลข 4 บิต 2 จํานวน 

    ข.  เปนวงจรลบเลข 4 บิต 2 จํานวน 

    ค.  SW1 ใชเปนสวิตซควบคุมใหเปนการบวกหรือการลบ 

    ง.  ถาหาก Σ5 เปน 1 แสดงวาวงจรนี้ทําหนาท่ีเปนวงจรบวก 
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เฉลยแบบทดสอบหนวยที่ 5 

เร่ือง วงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี 

 

แบบทดสอบกอนเรียน  แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี คําตอบ  ขอท่ี 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 

 - เพ่ือศึกษาวิธีการสรางวงจรบวกท้ังแบบไมคิดตัวทด (Half Adder : H.A.) และแบบคิดตัวทด (Full 

Adder : F.A.) 

 - เพ่ือศึกษาวงจรบวกเลขไบนารีแบบขนาน (Parallel binary Adder) 

 

ทฤษฎียอ 

 วงจรบวกแบบไมคิดตัวทด คือวงจรท่ีใชในการบวกเลขไบนารี 2 บิท (Bite) เขาดวยกัน แสดงดวย

บล็อคไดอะแกรม (Block Diagram) ไดดังนี้ 

 

 
 

จากรูปท่ี 1 จะเห็นวามีอินพุตเปนเลขไบนารี 2 ตัว และเอาตพุตก็มี 2 ตัวเชนเดียวกัน คือผลบวก 

(Sum) และตัวทด (Carry) การบวกเลขไบนาร ี2 บิทนี้เราจะไดวา  

0 + 0 = 0 ทด 0 

0 + 1 = 1 ทด 0 

1 + 0 = 1 ทด 0 

1 + 1 = 0 ทด 1 

 นั่นคือ เราสามารถเขียนสวิตชชิ่งฟงกชันของผลบวกและตัวทดไดดังนี้ 

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

  ตัวทด  = AB 

 วงจรบวกแบบคิดตัวทด คือวงจรบวกเลขไบนารี 2 บิท และบวกดวยตัวทดท่ีทดมาจากหลักท่ีต่ํากวา

อีก 1 บิท อันไดแกตัวทดเขา (Carry-in : Ci) แสดงบล็อกไดอะแกรมไดดังนี้ 

 

 

 

 



138 
  

 
  

รูปท่ี 2 บล็อคไดอะแกรมของวงจรบวกแบบคิดตัวทด 

 

จากรูปท่ี 2 จะเห็นวามีอินพุตเปนเลขไบนารี 2 ตัว คือ A และ B และยังมีตัวทดท่ีทดมาจากหลักท่ีต่ํา

กวาอีก 1 ตัวคือตัวทดเขา สวนเอาตพุตก็มี 2 ตัว คือผลบวกและตัวทดข้ึน (Carry-out : Co) จากการบวกไบ

นารี 2 บิท และบวกดวยตัวทดท่ีทดมาจากหลักท่ีต่ํากวาอีก 1 บิท เราจะไดวา 

 

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 เราสามารถเขียนสวิตชชิ่งฟงกชันของผลบวกและตัวทดไดดังนี้ 

  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 
 เราสามารถนําเอาวงจรบวกแบบไมคิดตัวทด และวงจรบวกแบบคิดตัวทดมาตอรวมกันเพ่ือทําการบวก

เลขไบนารี 2 จํานวนเขาดวยกันได และเขียนบล็อกไดอะแกรมไดดังนี้ 
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+ 

 
 

รูปท่ี 3 บล็อคไดอะแกรมของวงจรบวกเลขไบนารีแบบขนาน 

 

 จากรูปท่ี 3 เลขไบนารี 2 จํานวนท่ีนํามาบวกกันคือ A3 A2 A1 และ B3 B2 B1 เม่ือนํามาบวกกันไดจะ

ไดผลลัพธเปนดังนี้ 

 

    A3 A2 A1 

    B3 B2 B1 

   C0 S3 S2 S1 

  

ถาตองการบวกเลขไบนารีจํานวนมากกวานี้ก็สามารถทําได โดยการเพ่ิมวงจรบวกแบบคิกตัวทดเขาไป

อีกเทากับจํานวนท่ีตองการ 

 

อุปกรณท่ีใชในการทดลอง 

 -แผงการทดลองวงจรดิจิทัล 

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

1. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของวงจรบวกแบบไมคิดตัวทด 

 -ตอวงจรตามรูปท่ี 4 และรูปท่ี 5 ตามลําดับ 

 -ปอนเลขไบนารี 2 บิท ทางดานอินพุตโดยใชลอจิกสวิตช 

 -ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุตคือ ผลบวกและตัวทดดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลการ

ทดสอบลงในตารางท่ี 1 และตารางท่ี 2 ตามลําดับ 
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รูปท่ี 4 วงจรบวกแบบไมคิดตัวทด 

 

 
 

รูปท่ี 5 วงจรบวกแบบไมคิดตัวทด 

 

อินพุต เอาตพุต 

A B ผลบวก ตัวทด 

0 0   

0 1   

1 0   

1 1   

 

ตารางท่ี 1 

 

อินพุต เอาตพุต 

A B ผลบวก ตัวทด 

0 0   

0 1   

1 0   

1 1   

 

ตารางท่ี 2 
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2. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของวงจรบวกแบบคิดตัวทด 

 -ตอวงจรตามรูปท่ี 6 

 -ปอนเลขไบนารี 3 บิท ทางดานอินพุตโดยใชลอจิกสวิตช 

 -ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุต คือผลบวก และตัวทดข้ึนดวยตัวแสดงสภาวะไบบารี และบันทึกผล

การทดสอบลงในตารางท่ี 3 

 
 

รูปท่ี 6 วงจรบวกบวกคิดตัวทด 

 

อินพุต เอาตพุต 

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. ทดสอบหนาท่ีการทํางานวงจรบวกเลขไบนารีแบบขนาน ขนาด 2 บิท 

 -ตอวงจรตามรูปท่ี 7 

 -ปอนเลขไบนารีทางดานทางดานอินพุตคือ A2 B2 A1 และ B1 ตามลําดับ โดยใชลอจิกสวิตช 

 -ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุต S2 S1 และ Co ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลการ

ทดสอบลงในตารางท่ี 4 

 

 
 

รูปท่ี 7 วงจรบวกเลขไบนารีแบบขนาน ขนาด 2 บิท 
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อินพต เอาตพุต 

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    

 

คํานวณทายการทดลอง 

 1. จงเขียนบล็อกไดอะแกรม และวงจรของวงจรบวกแบบคิดตัวทด (F.A) โดยใชวงจรบวกแบบไมคิด

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

 

วัตถุประสงค 

- เพ่ือศึกษาคุณสมบัติและตารางความจริงของวงจรลบ 

- เพ่ือศึกษาวิธีการสรางวงจรลบ ท้ังแบบไมคิดตัวยืม (Half Subtractor : H.S.) และแบบคิดตัว

ยืม (Full Subtractor : F.S) 

 

ทฤษฎียอ 

วงจรลบแบบไมคิดตัวยืมคือ วงจรการลบเลขไบนารี 2 บิท แสดงเปนบล็อกไดอะแกรมไดดังนี้ 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 1 บล็อกไดอะแกรมของวงจรลบแบบไมคิดตัวยืม 

 

จากรูปท่ี 1 จะเห็นวาทีอินพุตเปนเลขไบนารี 2 ตัว และเอาตพุตก็มี 2 ตัว เชนเดียวกัน คือผลตาง 

(Difference) และตัวยืม (Borrow) การลบเลขไบนารี 2 บิท เราจะไดวา 

0   – 0 = 0 ยืม 0 

0   – 1 = 1 ยืม 1 

1   – 0 = 1 ยืม 0 

1   – 1 = 0 ยืม 0 

 

นั้นคือ เราสามารถเขียนสวิทซชิ่งฟงกชั่นของผลตาง และตัวยืมไดดังนี้ 

          ผลตาง = AB� + A�B หรือ (A + B)(A� + B�) หรือ A⨁B 

 วงจรลบแบบคิดตัวยืม คือวงจรลบเลขไบนาร ี2 บิท และลบดวยตัวยืมท่ีถูกยืมจากหลักท่ีต่ํากวาอีก 1 

บิท (Borrow-in : Bi) แสดงเปนบล็อคไดอะแกรมไดดังนี้  

ผลตา่ง 

ตวัยมื 
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รูปท่ี 2 บล็อกไดอะแกรมของวงจรลบแบคิดตัวยืม 

 

 จากรูปท่ี 2 จะเห็นวามีอินพุตเปนเลขไบนารี 2 ตัว คือ A และ B และ ยังมีตัวยืมท่ีถูกยืมจากหลักท่ีต่ํา

กวาอีก 1 ตัว สวนเอาตพุตมี 2 ตัว คือผลตาง และตัวยืมจากหลักท่ีสูงกวา (Borrow-out : Bo) จากการลบ

เลขไบนารี 2 บิท และลบดวยตัวยืมท่ีถูกยืมจากหลักท่ีต่ํากวาอีก 1 บิท เราจะไดวา 

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 เราสามารถเขียนสวิทซชิ่งฟงกชั่นของผลตาง และตัวยืมไดดังนี้ 

ผลตาง  = 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�������������������� 

 

อุปกรณที่ใชในการทดลอง 

- แผงทดลองวงจรดิจิทัล 

- ไอซีเบอร 7400 7404 7408 7410 7420 7432 7486 
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1. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของวงจรลบแบบไมคิดตัวยืม 

     - ตอวงจรตามรูปท่ี 3 และรูปท่ี 4 ตามลําดับ 

     - ปอนเลขไบนารี 2 บิท ทางดานอินพุตโดยใชลอจิกสวิทซ 

     - ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุต คือผลตาง และตัวยืม ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผล

การทดสอบลงในตารางท่ี 1 และตารางท่ี 2 ตามลําดับ 

 

      

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3 วงจรลบแบบไมคิดตัวยืม 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 4 วงจรลบแบบไมคิดตัวยืม 

 

อินพุต เอาตพุต 

A B ผลตาง ตัวยืม 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 

  

 

ตารางท่ี 1 
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อินพุต เอาตพุต 

A B ผลตาง ตัวยืม 

0 

0 

1 

1 

0 

1 

0 

1 

  

 

ตารางท่ี 2 
 

2. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของวงจรลบแบบคิดตัวยืม 

     - ตอวงจรตามรูป 5 

     - ปอนเลขไบนารี 3 บิท ทางดานอินพุตโดยใชลอจิกสวิทซ 

     - ตรวจสภาวะลอจิกของเอาตพุต คือผลตาง และตัวยืม ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผล

การทดสอบลงในตารางท่ี 3 

 
 
 

รูปท่ี 5 วงจรลบแบบคิดตัวยืม 
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อินพุต เอาตพุต 

A B Bi ผลตาง 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 

 

คําภามทายกาทดลง 

1. จงออกแบบวงจรลบไบนารี 4 บิท 2 จํานวน โดยใชแนนดเกทเพียงอยางเดียว 
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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงานหนวยที่ 5 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

  ช่ือหนวย วงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี 

  เรื่อง วงจรบวกและวงจรลบเลขไบนารี 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 

หมายเหตุ คะแนน

เต็ม 

คะแนน

ท่ีได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1 การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2 การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3 ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 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 ใชไอซี 7480 2   

2.6 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 6 วงจรบวกเลข 4 บิต ใชไอซี 7483 3   

2.7 ปฏิบัติตามวงจรรูปท่ี 7 วงจรบวก/ลบ ใชไอซี 7483 4   

3.  กิจนิสัยในการปฏิบัติงาน    

3.1 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   

รวม 25   

 

 

ลงชื่อ                                 ผูประเมิน 

        (นางสาวกาญจนา  อุพงศ)  

 



150 
  

 

แผนการจัดการเรียนรูท่ี 6 หนวยท่ี  6 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  9 

ชื่อหนวย การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล ชั่วโมงรวม  5 ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล จํานวนชั่วโมง  5  ชั่วโมง 

 

หัวขอเรื่องและงาน  

1. วงจรเขารหัส (Encoder) 

1.1 วงจรเขารหัส 8 to 3 line 

1.2 วงจรเขารหัสเลขฐานสิบเปนรหัสบีซีดี 

1.3 ไอซีเบอร 74148 

1.4 ไอซีเบอร 74147 

2. วงจรถอดรหัส (Decoder) 

2.1 หลักการของวงจรถอดรหัส 

2.2 วงจรถอดรหัส BCD เปนเลขฐาน 10 

2.3 วงจรถอดรหัส 4 บิต เปนขอมูล 16 ขอมูล 

2.4 ไอซีถอดรหัสเบอร 74138 

2.5 ไอซีถอดรหัสเบอร 74139 

2.6 วงจรถอดรหัสจาก BCD แสดงผลดวย LED 7 Segment 

3. วงจรแสดงผล (Display circuit)  

3.1 การแสดงผลดวยไดโอดเปลงแสง 

3.2 วงจรแสดงผลดวยหลอดไฟ (Lamp)  

3.3 วงจรแสดงผลแบบแอลอีดี 7 สวน 

3.4 แผงแสดงผลแบบผลึกเหลว (LCD : Liquid Crystal Display)  

3.5 วงจรแสดงผลทางออดเปยโซ   

3.6 แสดงผลผานรีเลย 

3.7 แสดงผลผานอุปกรณเชื่อมตอทางแสง 

สาระการเรียนรู 

 วงจรเขารหัสเปนวงจรลอจิกท่ีทําหนาท่ีเปลี่ยนจากขอมูลขาวสารท่ีมีจํานวนมาก ใหอยูในรูปท่ีงาย แต

สามารถรับรูได วงจรถอดรหัสทําหนาท่ีตรงกันขามกับวงจรเขารหัส สวนวงจรแสดงผลจะทําหนาท่ีเปลี่ยนขอมูล

ขาวสารในระบบดิจิทัล ใหเปนตัวเลข ตัวอักษร สัญลักษณ หรือรูปภาพท่ีเขาใจได 
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จุดประสงคเชิงพฤติกรรมที่พึงประสงค  

 

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

1. อธิบายหลักการเขารหัสและถอดรหัสได 

2. เขียนวงจรเขารหัส 8 ขอมูลเปน 3 บิตได 

3. เขียนวงจรเขารหัส 10 ขอมูลเปน 4 บิต

ได 

4. อธิบายวงจรเขารหัส 16 ขอมูลเปน 4 บิต

ได 

5. อธิบายการถอดรหัสได 

6. ใชงานไอซีเขารหัสและถอดรหัสได 

7. อธิบายการทํางานของวงจรแสดงผลดวย  

LED ได 

8. อธิบายการทํางานของวงจรแสดงผลดวย 

LED 7-segment ได 

9. อธิบายการทํางานของวงจรแสดงผลดวย 

LCD ได 

 10. อธิบายการใชหลอดไฟแสดงผลได 

 11. ออกแบบวงจรและอธิบายการแสดงผล

ดวยเสียงได 

12. ออกแบบวงจรและอธิบายการแสดงผล

ดวยหลอดไฟฟาแรงดัน 220 VAC ได 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1. ประกอบวงจรเขารหัสได

ได 

2. ประกอบวงจรถอดรหัสได 

3. ประกอบวงจรแสดงผลได 

4. ใชดีซีโวลตมิเตอรวัด

แรงดันไฟฟาจากวงจร

เขารหัส ถอดรหัสและ 

วงจรแสดงผลได 

5. วิเคราะหวงจรเขารหัส 

ถอดรหัสและวงจรแสดงผลได 

6. แสดงความสามารถ

ออกแบบวงจรเขารหัส 

ถอดรหัสและวงจรแสดงผลได   

  

 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาท่ีของ 

นักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอตนเอง 

และสังคม 

4. แตงกายถูกตองตามระเบียบ 

5. แสดงความเคารพดวยทาที 

ท่ีสวยงาม 

6. ทํางานดวยความเต็มใจ 

7. ใชวัสดุอุปกรณและเครื่องมือ 

อยางประหยัดตระหนักถึง 

ความปลอดภัย 
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แบบทดสอบหลังเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 6 ช่ือหนวย การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1. จากรูปท่ีกําหนด ถาหากขอมูลอินพุต D7-D0 = 01110101 ขอมูลเอาตพุตจะตรงกับขอใด 

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

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

  วงจรสําหรับขอ 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 ขอใดกลาวผิด 

    ก.  เปนไอซีถอดรหัส     ข.  เปนไอซีมัลติเพล็กซ 

    ค.  เปนไอซีเลือกแหลงจายไฟ     ง.  ภายในไอซีมีโครงสรางเหมือนกันสองชุด 

3.  ถาขอมูล 1A = 1, 1B = 1, 1G = 0 ขอมูลท่ีเอาตพุตตรงกับขอใด 

    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.  การใชงานวงจรแสดงผลดวย LED จะนิยมไปใชงานลักษณะใด 

    ก.  Number monitor     ข.  Logic monitor 

    ค.  Picture monitor     ง.  Level monitor 

5.  ประมาณกระแสท่ีใหผาน LED (ขนาด 3 mm) ท่ีเหมาะสมควรมีคาเทาไร 

    ก.  5 mA     ข.  10 mA 

    ค.  15 mA     ง.  20 mA 
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วงจรสําหรับขอ 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 มีไวเพ่ือสิ่งใด  

    ก.  ควบคุมการทํางานของไอซี     ข.  ทดสอบหลอดของ LED 7 Segment 

    ค.  กําหนดความสวางของ LED 7 Segment     ง.  กําหนดจังหวังการสงสัญญาณ 

7.  ถารหัส BCD Input = 0110 จะทําให LED 7 segment แสดงเปนเลขอะไร 

    ก.  4     ข.  6 

    ค.  8     ง.  9 

8.  จากรูปท่ีกําหนด ถาตองการใช  LED 7 segment ชนิด Common cathode จะเปลี่ยนไอซี 7447 

       เปนไอซีเบอรใด 

    ก.  74139     ข.  74138 

    ค.  74147     ง.  7448 

 

  วงจรสําหรับขอ 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 ความเร็วในการกระพริบของหลอดไฟข้ึนอยูกับอุปกรณใด 

    ก.  IC 555     ข.  IC MOC3010 

    ค.  RA, RB, C1     ง.  Q1 

10. จากรูปท่ีกําหนด ประโยชนของไอซี MOC3010 คือขอใด 

    ก.  แยกกราวดของวงจร     ข.  ลดกระแสของวงจร 

    ค.  ลดแรงดันของวงจร     ง.  ยืดอายุการใชงานของหลอดไฟ 

11.  ขอใดเปนหลักการเขารหัสในระบบดิจิทัล 

    ก.  สรางขอมูลเพ่ือไมใหคนอ่ืนเขาถึงได 

    ข.  ลดขนาดของขอมูลใหมีขนาดลดลง  

    ค.  เปลี่ยนขอมูลดิบตาง ๆ ใหเปนขอมูลระบบใดระบบหนึ่ง 

    ง.  เปลี่ยนขอมูลใหงายตอการใชงาน 

12.  ขอใดเปนหลักการถอดรหัสในระบบดิจิทัล 

    ก.  เปลี่ยนขอมูลใหงายตอการใชงาน      

    ข.  ลดขนาดของขอมูลใหมีขนาดลดลง 

    ค.  นําขอมูลเพ่ือมาประมวลผล      

    ง.  เปลี่ยนขอมูลใหกลับเปนขอมูลดิบ 

 

    วงจรสําหรับขอ 13 – 14 

 

D0
D1

D7

D5
D6

D4

D2
D3

8 to 3 Line 

A

B

C
MSB

LSB
 

 

13.  จากรูปท่ีกําหนด เปนวงจรอะไร 

    ก.  Encoder     ข.  Decoder 

    ค.  Multiplex     ง.  Demultiplex 

14.  จากรูปท่ีกําหนด ถาหาตองการนําขอมูล D7 ไปใชงาน ขอมูลเอาตพุตตรงกับขอใด 

    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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วงจรสําหรับขอ 15 - 16 

       

10 kΩ X 8
วงจรเขารหัส 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  ถาหาตองการนําขอมูล SW9 ไปใชงาน ขอมูลเอาตพุตตรงกับขอใด 

    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  ขอมูลใดเปนขอมูล MSB 

    ก.  A     ข.  B 

    ค.  C     ง.  D 

 

วงจรสําหรับขอ 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 เปนวงจรอะไร 

    ก.  Encoder     ข.  Decoder 

    ค.  Multiplex     ง.  Demultiplex 
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8.  ถาตองการให D8 เปน “0” นอกนั้นใหเปน “1” สัญญาณอินพุตตรงกับขอใด 

    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 

 

   วงจรสําหรับขอ 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 ทําหนาท่ีอะไร 

    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 มีไวเพ่ือสิ่งใด 

    ก.  ควบคุมจังหวะการทํางานของไอซี     ข.  ควบคุมขนาดของขอมูลท่ีจะนําเขามายังไอซี 

    ค. ควบคุมอินพุตใหสงผานขอมูลพรอมกัน     ง.  ควบคุมใหไอซี 74148 ทํางานหรือหยุดทํางาน 
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เนื้อหาสาระ  

1. วงจรเขารหัส (Encoder) 

1.1 วงจรเขารหัส 8 to 3 line 

           

วงจรเขารหัส

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 วงจรเขารหัสเลขฐานสิบเปนรหัสบีซีดี 

       ทําหนาท่ีเขารหัสจากขอมูล 10 ขอมูล เปนขอมูลดิจิทัลขนาด 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 เปนเลขฐาน 10 

2.3 วงจรถอดรหัส 4 บิต เปนขอมูล 16 ขอมูล 

 

           
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

 
 

 

 

 

 

 

 

 



159 
  

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 แสดงผลดวย 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 การแสดงผลดวยไดโอดเปลงแสง 

3.2 วงจรแสดงผลดวยหลอดไฟ (Lamp)  

3.3 วงจรแสดงผลแบบแอลอีดี 7 สวน 

3.4 แผงแสดงผลแบบผลึกเหลว (LCD : Liquid Crystal Display)  

3.5 วงจรแสดงผลทางออดเปยโซ   

3.6 แสดงผลผานรีเลย 

3.7 แสดงผลผานอุปกรณเชื่อมตอทางแสง 
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กิจกรรมการเรียนการสอนกิจกรรมการเรียนการสอน 

ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

 1.1 ครูบอกจุดประสงคของการเรียนในบทเรียนนี ้

 1.2 ครูสอบถามความสําคัญของการเขารหัส 

ถอดรหัสและวงจรแสดงผลในงานดิจิทลัและ

อิเล็กทรอนิกส 

 1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรียน หนวยที่ 6 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน

บทเรียนนี ้

 1.2 นักเรียนบอกความสําคัญการเขารหัส 

ถอดรหัสและวงจรแสดงผลในงานดิจิทลัและ

อิเล็กทรอนิกส 

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรียน หนวยที่ 6 

 1. คําถามประจํา

หนวย 

 2. แบบทดสอบกอน

เรียนหนวยที่ 6 

2. ขั้นสอนทฤษฎี   

2.1 ครูอธิบายการเขารหัส ถอดรหัสและวงจร

แสดงผล ใชสื่อ power point ประกอบ 

 2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับการเขารหัส ถอดรหัสและ

วงจรแสดงผล ในงานดิจทิัลและอิเล็กทรอนิกส  

2.1 รับฟงคําบรรยาย 

2.2 ตอบคําถามและแสดงความคิดเห็น 

  1. power point  

  หนวยที่ 6 

  2. คําถามหนวยที่ 6 

3. ขั้นสรุป   

 3.1 ครูและนักเรียนชวยกันสรุปและครูซักถามปญหา

ขอสงสัย 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยที่ 6 

4. ขั้นสอนปฏิบัต ิ   

4.1 แบงกลุมนักเรียนเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 ครูใหนักศึกษาปฏิบัติใบงานที่ 5  

4.3 ควบคุมการปฏิบัติงาน 

4.4 ตรวจผลงานของนักศึกษา 

4.1 แบงกลุมเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 นักศึกษาปฏิบัติใบงานที่ 5 

4.3 ปฏิบัติงานตามใบงาน 

4.4 สงผลงานการปฏิบัต ิ

 1.ใบตรวจการ

ปฏิบัติงานหนวยที่ 6 

  

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลงัเรียนหนวยที่ 6 

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

5.3 เมื่อครบเวลาที่กําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยที่ 6 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรียน 

5.3 เมื่อครบเวลาที่กําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลัง

เรียนหนวยที่ 6 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพิ่มเติมเก่ียวกับการ

เขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผลและทําแบบ 

ฝกหัดทายหนวยเรียนหนวยที่ 6 สงในอาทิตยตอไป 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย 

6.1 รับมอบหมายงาน  1. ใบมอบงานหนวยที่ 

6 

7.1 ตรวจความเรียบรอยของชุดฝกและความ

เรียบรอยของหองเรียนหองปฏิบัติงาน 

 

7.1 ชวยกันจัดเก็บชุดฝกและทําความสะอาด 

หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรียบรอย 

 1.ใบตรวจสอบความ 

  เรียบรอย 
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งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

  - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 6 

ขณะเรียน 

  - ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับการเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผลท่ีใช 

            - ในงานดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส 

หลังเรียน 

- ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับการเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผลและทํา

แบบฝกหัดทายหนวยเรียนหนวยท่ี 6 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  หนวยท่ี 6 เรื่องการเขารหัส 

ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 

2. power point เรื่องการเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 

3. แบบฝกหัดทายหนวยท่ี 6 

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

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

- ทดสอบกอนเรียน (Pre-test)  โดยใชขอสอบบทท่ี 6 จํานวน 20 ขอ 

 ขณะเรียน 

- ถาม – ตอบปญหา,  ความสนใจ,  ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

- ทดสอบหลังเรียน (Post-test) โดยใชขอสอบหนวยท่ี 6 จํานวน 20 ขอ 

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 6 จํานวน 20 ขอ (แบบตัวเลือก) 

 2.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 3.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

          1. สุชิน ชินสีห. (2563). วงจรดิจิทัล. นนทบุรี : โรงพิมพ  บริษัท ศูนยหนังสือเมืองไทย จํากัด. 

 2. เอกสารประกอบการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 
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บันทึกหลังการสอน 
วิชา  ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร   รหัสวิชา 30120-2001  หนวยท่ี............สอนครั้งท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                     จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

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

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

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

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

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

 

                      

 

 

    

  ลงช่ือ

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

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี..........เดือน.......................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 6 ช่ือหนวย การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 

จงอธิบาย/แสดงวิธีการคํานวณ 

 1. จงอธิบายหลักการเขารหัสและถอดรหัสในระบบดิจิทัล 

 2. จงเขียนวงจรเขารหัสตอไปนี้ 

     2.1 วงจรเขารหัส 8 ขอมูลเปน 3 บิต 

     2.2 วงจรเขารหัส 10 ขอมูลเปน 4 บิต 

     2.3 วงจรเขารหัส 16 ขอมูลเปน 4 บิต  

 3. จากวงจรขางลาง จงอธิบายวิธีใชงานไอซีถอดรหัสเบอร74138 

 

               

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.  จากวงจรขางลางจงอธิบายการทํางานของวงจร 

 

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
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5. จากวงจรดานลาง จงอธิบายการทํางานของวงจรแสดงผลดวย LED  

R

 
6. จงอธิบายการทํางานของวงจรแสดงผลดวย 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 วงจรสําหรับขอ 6 

 

7. จากวงจรดานลาง จงอธิบายการใชงานตัวแสดงผลดวย 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. จงเขียนวงจรและอธิบายการทํางานของวงจรตอไปนี้ 

 8.1 แสดงผลดวยเสียง 

 8.2 แสดงผลดวยหลอดไฟท่ีใชกับ 220 VAC 
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แบบทดสอบหลังเรียน วิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 6 ช่ือหนวย การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 

 

  

  คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

 

1.  ขอใดเปนหลักการเขารหัสในระบบดิจิทัล 

    ก.  สรางขอมูลเพ่ือไมใหคนอ่ืนเขาถึงได 

    ข.  ลดขนาดของขอมูลใหมีขนาดลดลง  

    ค.  เปลี่ยนขอมูลดิบตาง ๆ ใหเปนขอมูลระบบใดระบบหนึ่ง 

    ง.  เปลี่ยนขอมูลใหงายตอการใชงาน 

2.  ขอใดเปนหลักการถอดรหัสในระบบดิจิทัล 

    ก.  เปลี่ยนขอมูลใหงายตอการใชงาน      

    ข.  ลดขนาดของขอมูลใหมีขนาดลดลง 

    ค.  นําขอมูลเพ่ือมาประมวลผล      

    ง.  เปลี่ยนขอมูลใหกลับเปนขอมูลดิบ 

 

    วงจรสําหรับขอ 3 – 4 

 

D0
D1

D7

D5
D6

D4

D2
D3

8 to 3 Line 

A

B

C
MSB

LSB
 

 

3.  จากรูปท่ีกําหนด เปนวงจรอะไร 

    ก.  Encoder     ข.  Decoder 

    ค.  Multiplex     ง.  Demultiplex 

4.  จากรูปท่ีกําหนด ถาหาตองการนําขอมูล D7 ไปใชงาน ขอมูลเอาตพุตตรงกับขอใด 

    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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วงจรสําหรับขอ 5 - 6 

       

10 kΩ X 8
วงจรเขารหัส 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  ถาหาตองการนําขอมูล SW9 ไปใชงาน ขอมูลเอาตพุตตรงกับขอใด 

    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 ขอมูลใดเปนขอมูล MSB 

    ก.  A     ข.  B 

    ค.  C     ง.  D 

 

  วงจรสําหรับขอ 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 เปนวงจรอะไร 

    ก.  Encoder     ข.  Decoder 

    ค.  Multiplex     ง.  Demultiplex 

8.  ถาตองการให D8 เปน “0” นอกนั้นใหเปน “1” สัญญาณอินพุตตรงกับขอใด 

    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 

 

   วงจรสําหรับขอ 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 ทําหนาท่ีอะไร 

    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 มีไวเพ่ือสิ่งใด 

    ก.  ควบคุมจังหวะการทํางานของไอซี     ข.  ควบคุมขนาดของขอมูลท่ีจะนําเขามายังไอซี 

    ค. ควบคุมอินพุตใหสงผานขอมูลพรอมกัน     ง.  ควบคุมใหไอซี 74148 ทํางานหรือหยุดทํางาน 

11. จากรูปท่ีกําหนด ถาหากขอมูลอินพุต D7-D0 = 01110101 ขอมูลเอาตพุตจะตรงกับขอใด 

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

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

 

  วงจรสําหรับขอ 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 ขอใดกลาวผิด 

    ก.  เปนไอซีถอดรหัส     ข.  เปนไอซีมัลติเพล็กซ 

    ค.  เปนไอซีเลือกแหลงจายไฟ     ง.  ภายในไอซีมีโครงสรางเหมือนกันสองชุด 

13.  ถาขอมูล 1A = 1, 1B = 1, 1G = 0 ขอมูลท่ีเอาตพุตตรงกับขอใด 

    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.  การใชงานวงจรแสดงผลดวย LED จะนิยมไปใชงานลักษณะใด 

    ก.  Number monitor     ข.  Logic monitor 

    ค.  Picture monitor     ง.  Level monitor 

15.  ประมาณกระแสท่ีใหผาน LED (ขนาด 3 mm) ท่ีเหมาะสมควรมีคาเทาไร 

    ก.  5 mA     ข.  10 mA 

    ค.  15 mA     ง.  20 mA 

วงจรสําหรับขอ 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 มีไวเพ่ือสิ่งใด  

    ก.  ควบคุมการทํางานของไอซี     ข.  ทดสอบหลอดของ LED 7 Segment 

    ค.  กําหนดความสวางของ LED 7 Segment     ง.  กําหนดจังหวังการสงสัญญาณ 

17.  ถารหัส BCD Input = 0110 จะทําให LED 7 segment แสดงเปนเลขอะไร 

    ก.  4     ข.  6 

    ค.  8     ง.  9 

18.  จากรูปท่ีกําหนด ถาตองการใช LED 7 segment ชนิด Common cathode จะเปลี่ยนไอซี 7447 เปน

ไอซีเบอรใด 

    ก.  74139     ข.  74138 

    ค.  74147     ง.  7448 
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วงจรสําหรับขอ 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 ความเร็วในการกระพริบของหลอดไฟข้ึนอยูกับอุปกรณใด 

    ก.  IC 555     ข.  IC MOC3010 

    ค.  RA, RB, C1     ง.  Q1 

20. จากรูปท่ีกําหนด ประโยชนของไอซี MOC3010 คือขอใด 

    ก.  แยกกราวดของวงจร     ข.  ลดกระแสของวงจร 

    ค.  ลดแรงดันของวงจร     ง.  ยืดอายุการใชงานของหลอดไฟ 
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เฉลยแบบทดสอบหนวยท่ี 6  

เรื่อง การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 

 

แบบทดสอบกอนเรียน  แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี คําตอบ  ขอท่ี 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 การทดลองวงจรเขารหัส (Enconder) 
 

วัตถุประสงค 

- เพ่ือศึกษาลักษณะการทํางานชองวงจรเขารหัส 

 

ทฤษฎียอ 

 การเขารหัสในเรื่องของวงจรลอจิก หมายความถึงการเปลี่ยนระดับของลอจิกมาเปนสัญญาณลอจิก

ตามรหัสท่ีเราตองการ เชน เม่ือเรากดแปนเครื่องคิดเลขท่ีหมายเลข 3 ในลักษณะของเลขฐานสิบ เอาตพุตของ

วงจรเขารหัสจะมีคาเปน 0011 ในลักษณะของเลขฐานสอง ซ่ึงจะเห็นไดวาเม่ือเพียงอินพุตใด ๆ จากหลาย ๆ 

อินพุตของตัวเขารหัสทํางาน จะเปนผลใหเปนเอาตพุตเกิดการเปลี่ยนแปลงไปในลักษณะตาง ๆ กัน หรือจาก

วงจรสรางวงจรเขารหัสจากไดโอด (Diode) ท่ีตอกันแบบแมทริก (Matrix) หรือวงจรคอมบิเนชั่นลอจิกก็ได ซ่ึง

ท้ังสองชนิดนี้จะข้ึนอยูกับความเหมาะสมของผูใชในแงของขนาดความยุงยาก ราคา ฯลฯ 

 

อุปกรณท่ีใชในการทดลอง 

 - แผงทดลองวงจรดิจิทัล 

 - ไอซีเบอร 7404 , 7420 , 74147 

1. การทดลองวงจรเขารหัสสัญญาณ 8 เสน เปนเลขฐานแปด 3 หลัก (Octal Number) 

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 5.1 โดยใชไอซีเบอร 7404 , 7420 

 - ปอนอินพุตดวยลอจิกสวิตช ตามตารางท่ี 1 

 - ตรวจสภาวะของเอาตพุตดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี แลวบันทึกผลท่ีไดลงในตารางท่ี 1 

 
 

รูปท่ี 1 วงจรเขารหัสสัญญาณ 8 เสน เปนเลขฐานแปด 
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 อินพุต เอาตพุต 

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 การทดลองวงจรเขารหัสสัญญาณ 10 เสน เปน BCD-8421 

- ตอวงจรตามรูปท่ี 2 โดยใชไอซีเบอร 74147 

 

 
 

รูปท่ี 2 การเขารหัสสัญญาณ 10 เสน เปน BCD-8421 
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อินพุต เอาตพุต 

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 

 

- ปอนอินพุตดวยลอจิกสวิตช ตามตารางท่ี 2 

 - ตรวจสภาวะของเอาตพุตดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี แลวบันทึกผลท่ีไดลงในตารางท่ี 2 

 

คําถามทายการทดลอง 

 1. จงออกแบบวงจรเขารหัสสัญญาณ 10 เสน เปนรหัสเกิน 3 (Excess-3) แบบไบนารี 4 เสน โดยใช

วงจรคอมบิเนชั่นลอจิก พรอมท้ังเขียนตารางความจริงมาใหดูดวย 
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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงานหนวยท่ี 6 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

  ช่ือหนวย การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 

  เรื่อง การเขารหัส ถอดรหัสและวงจรแสดงผล 

 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 

หมายเหตุ คะแนน

เต็ม 

คะแนนท่ี

ได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1 การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2 การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3 ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 1   

1.4 เก็บรักษาเครื่องมือ และชุดทดลอง 1   

2.  ผลงาน    

ใบงานท่ี 5 เรื่องวงจรเขารหัสวงจรถอดรหัสและแสดงผล    

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 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   

รวม 20   

 

 

ลงชื่อ                                  ผูประเมิน 

        ( นางสาวกาญจนา  อุพงศ)  
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แผนการจัดการเรียนรูท่ี  7 หนวยท่ี  7 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  10 

ชื่อหนวย วงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ ชั่วโมงรวม  5 ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง วงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ จํานวนชั่วโมง  5  ชั่วโมง 

 

หัวขอเรื่องและงาน 

1. วงจรมัลติเพล็กเซอร (Multiplexer : MUX) 

1.1 หลักการของวงจรมัลติเพล็กซ 

1.2 ไอซีมัลติเพล็กเซอรเบอร 74157 

1.3 ไอซีมัลติเพล็กเซอรเบอร 74153 

1.4 ไอซีมัลติเพล็กเซอรเบอร 74151 

1.5 ไอซีมัลติเพล็กเซอรเบอร 74150 

2. วงจรดีมัลติเพล็กเซอร (Demultiplexer : DEMUX) 

2.1 ไอซีดีมัลติเพล็กเซอรเบอร 74155 

2.2 ไอซีดีมัลติเพล็กเซอรเบอร 74154 

 

สาระการเรียนรู 

 การมัลติเพล็กซ คือการแบงเวลาวาจะใหขอมูลตัวใดสงเรียงตอกันไปในสายตัวนํา สวนการดี

มัลติเพล็กซคือการกระจายขอมูลท่ีเรียงตอกันมาในสายตัวนําใหไปปรากฏท่ีเอาตพุตตัวใดของผูรับแตละตัว 
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จุดประสงคเชิงพฤติกรรมที่พึงประสงค  

 

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

1. อธิบายการทํางานของวงจรมัลติเพล็กซ

ได 

2. เขียนไดอะแกรมของการมัลติเพล็กซ

และดีมัลติเพล็กซได 

3. เขียนวงจรมัลติเพล็กซขนาด 8 บิตให

เปนขอมูลแบบอนุกรมได 

4. อธิบายการทํางานของไอซีมัลติเพล็กซ

ได 

5. อธิบายการดีมัลติเพล็กซได 

6. เขียนวงจรดีมัลติเพล็กซใหเปนขอมูล 

 ขนาด 8 บิตได 

7. อธิบายการทํางานของไอซีดีมัลติเพล็กซ

ได 

8. อธิบายการใชมัลติเพล็กซและดี

มัลติเพล็กซในระบบสื่อสารขอมูลได 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1. ตอวงจรมัลติเพล็กซไดถูกตอง 

2. ใชเครื่องมือวัดคาทางไฟฟา

ของวงจรมัลติเพล็กซไดถูกตอง 

3. ตอดีมัลติเพล็กซไดถูกตอง 

4. ใชเครื่องมือวัดคาทางไฟฟา

ของวงจรดีมัลติเพล็กซไดถูกตอง 

5. แสดงความสามารถออกแบบ 

วงจรเขารหัส ถอดรหัสและ 

วงจรแสดงผลได   

  

 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาท่ี

ของนักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอ

ตนเองและสังคม 

4. แตงกายถูกตองตาม

ระเบียบ 

5. แสดงความเคารพดวย

ทาทีท่ีสวยงาม 

6. ทํางานดวยความเต็มใจ 

7. ใชวัสดุอุปกรณและ

เครื่องมืออยางประหยัด

ตระหนักถึงความปลอดภัย 
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แบบทดสอบกอนเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 7 ช่ือหนวย วงจรมัลติเพล็กซและดีมลัติเพล็กซ 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

  วงจรสําหรับขอ 1 - 2 

 
 

1. จากวงจรรูปท่ีกําหนด วงจรนี้ทําหนาท่ีอะไร 

    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 ของวงจรมีไวเพ่ือสิ่งใด 

    ก.  เลือกขอมูล     ข.  เลือกความถ่ี 

    ค.  เพ่ิมความเร็ว     ง.  กําหนดจังหวะการทํางาน 

3. การสื่อสารขอมูลดิจิทัลผานวงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ จะชวยประหยัดในเรื่องใด 

    ก.  สื่อนําสัญญาณ     ข.  จํานวนขอมูล 

    ค.  การเก็บรักษา     ง.   ความปลอดภัย 

4. ตัวควบคุมในวงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซทําหนาท่ีใด 

    ก.  เลือกขอมูลเขา     ข.  เลือกขอมูลออก 

    ค.  เลือกขอมูลเขาและเลือกขอมูลออก     ง.  เลือกชองทางในการสื่อสาร 
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 วงจรสําหรับขอ 5 -6  
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5. จากรูปท่ีกําหนด ไอซี 74154 ทําหนาท่ีใด  

    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. ขอมูลปอนเขาท่ีขาใดของไอซี 74154 

    ก.  G1     ข.  G2 

    ค.  A     ง.  B 

7. ขอใดเปนหลักการทํางานของวงจรมัลติเพล็กซ 

    ก.  นําสัญญาณหลาย ๆ สญัญาณมาเขารหัส 

    ข.  นําขอมูลมาแยกเปนหมวดหมู 

    ค.  แยกสัญญาณตาง ๆ ออกจากตัวนําเดียว ดวยการสวิตชความเร็วสูง 

    ง.  เลือกสัญญาณหลาย ๆ สัญญาณสงไปดวยตัวนําเดียวดวยการสวิตชความเร็วสูง 

8. ขอใดเปนหลักการทํางานของวงจรดีมัลติเพล็กซ 

    ก.  นําสัญญาณหลาย ๆ สญัญาณมาเขารหัส 

    ข.  นําขอมูลมาแยกเปนหมวดหมู 

    ค.  แยกสัญญาณตาง ๆ ออกจากตัวนําเดียว ดวยการสวิตชความเร็วสูง 

    ง.  เลือกสัญญาณหลาย ๆ สัญญาณสงไปดวยตัวนําเดียวดวยการสวิตชความเร็วสูง 

     

 วงจรสําหรับขอ 9 - 10 
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9. จากรูปท่ีกําหนด วงจรทางดานผูสงเรียกวาอะไร 

    ก.  วงจรมัลติเพล็กซ     ข.  วงจรดีมัลติเพล็กซ 

    ค.  วงจรเขารหัส     ง.  วงจรถอดรหัส 

10. จากรูปท่ีท่ีกําหนด วงจรทางดานผูรับเรียกวาอะไร 

    ก.  วงจรมัลติเพล็กซ     ข.  วงจรดีมัลติเพล็กซ 

    ค.  วงจรเขารหัส     ง.  วงจรถอดรหัส 
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เนื้อหาสาระ  

1. วงจรมัลติเพล็กเซอร (Multiplexer : MUX) 
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1.1 หลักการของวงจรมัลติเพล็กซ 
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1.2 ไอซีมัลติเพล็กเซอรเบอร 74157 
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1.3 ไอซีมัลติเพล็กเซอรเบอร 74153 

 
 

1.4 ไอซีมัลติเพล็กเซอรเบอร 74151 
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1.5 ไอซีมัลติเพล็กเซอรเบอร 74150 
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2. วงจรดีมัลติเพล็กเซอร (Demultiplexer : DEMUX) 
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2.1 ไอซีดีมัลติเพล็กเซอรเบอร 74155 

 
 

22 ไอซีดีมัลติเพล็กเซอรเบอร 74154 
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กิจกรรมการเรียนการสอนกิจกรรมการเรียนการสอน 
ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

1.1 ครูบอกจุดประสงคของการเรยีนในบทเรียนน้ี 

1.2 ครูสอบถามความสําคญัของวงจรมัลติเพล็กซ

และดมีัลติเพล็กซในงานดจิิทัลและ

อิเล็กทรอนิกส 

 1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 7 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน 

  บทเรียนน้ี 

 1.2 นักเรียนบอกความสําคญัของวงจร  

  มัลติเพล็กซและดีมลัตเิพล็กซ ในงาน 

  ดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส 

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 7 

 1. คําถามประจําหนวย 

 2. แบบทดสอบกอน 

  เรียนหนวยท่ี 7 

2. ขั้นสอนทฤษฎ ี   

2.1 ครูอธิบายวงจรมัลติเพล็กซและดีมลัติเพล็กซ 

ใชสื่อ power point ประกอบ 

 2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับวงจรมลัติเพล็กซและดี

มัลตเิพล็กซ ในงานดิจิทัลและอิเลก็ทรอนิกส  

2.1 รับฟงคําบรรยาย 

2.2 ตอบคําถามและแสดงความคดิเห็น 

  1. power point  

   หนวยท่ี 7 

  2. คําถามหนวยท่ี 7 

3. ขั้นสรุป   

 3.1 ครูและนักเรยีนชวยกันสรุปและครซูักถาม 

 ปญหาขอสงสัย 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบันทึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยท่ี 7 

4. ขั้นสอนปฏิบัติ   

4.1 แบงกลุมนักเรียนเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 ครูใหนักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 7-1 และ 7-2 

4.3 ควบคุมการปฏิบัติงาน 

4.4 ตรวจผลงานของนักศึกษา 

4.1 แบงกลุมเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 นักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 7-1 และ 7-2 

4.3 ปฏิบัติงานตามใบงาน 

4.4 สงผลงานการปฏิบัต ิ

 1.ใบตรวจการฏิบัติงาน   

หนวยท่ี 7 

  

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 7 

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 7 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรยีน 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลัง

เรียนหนวยท่ี 7 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเตมิเก่ียวกับวงจร

มัลตเิพล็กซและดมีัลติเพล็กซและทําแบบฝกหัด

ทายหนวยเรยีนหนวยท่ี 7 สงในอาทิตยตอไป 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย 

6.1 รับมอบหมายงาน  1. ใบมอบงานหนวยท่ี 

7 

7.1 ตรวจความเรียบรอยของชุดฝกและความ        

เรียบรอยของหองเรียนหองปฏิบัตงิาน 

7.1 ชวยกันจัดเก็บชุดฝกและทําความสะอาด 

หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรียบรอย 

 1. ใบตรวจสอบความ 

 เรียบรอย 
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งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

  - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 7 

ขณะเรียน 

  - ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับวงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซท่ีใชในงาน

ดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส 

หลังเรียน 

- ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับวงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซและทําแบบฝกหัด

ทายหนวยเรียนหนวยท่ี 7 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  หนวยท่ี 7 เรื่องวงจรมัลติเพล็กซ

และดีมัลติเพล็กซ 

2. power point เรื่องวงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ 

3. แบบฝกหัดทายหนวยท่ี 7 

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

การทดลองท่ี 8) 

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

- ทดสอบกอนเรียน (Pre-test)  โดยใชขอสอบบทท่ี 7 จํานวน 10 ขอ 

 ขณะเรียน 

- ถาม – ตอบปญหา,  ความสนใจ,  ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

- ทดสอบหลังเรียน (Post-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 7 จํานวน 10 ขอ 

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 7 จํานวน 10 ขอ (แบบตัวเลือก) 

 2.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 3.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

1. สุชิน ชินสีห. (2563). วงจรดิจิทัล. นนทบุรี : โรงพิมพ  บริษัท ศูนยหนังสือเมืองไทย จํากัด. 

2. เอกสารประกอบการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 
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บันทึกหลังการสอน 

วิชา  ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  รหัสวิชา 30120-2001 หนวยท่ี............สอนครั้งท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                        จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

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

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

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

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

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

 

                         

  ลงช่ือ

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

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี........เดือน.........................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 7 ช่ือหนวย วงจรมัลติเพล็กซและดีมลัติเพล็กซ 

จงอธิบาย/แสดงวิธีการคํานวณ 

         1. จากรูปดานลาง จงอธิบายการทํางานของระบบมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ 

              

A

B

C

D

มัลติเพล็กซ

A

B

C

D

ดีมัลติเพล็กซ

ABCD
B

A

C

D

B

A

C

D
ควบคุม

สายนําสัญญาณ
ผูสง ผูรับ

ขอมูล

 
  

 

 2. จากวงจรดานลาง จงอธิบายการทํางานของวงจรมัลติเพล็กซในรูปท่ี 2 

Y
D1

D0

D3

D2

S0   S1       

 
 3. จากวงจรดานลาง จงอธิบายการทํางานของวงจรดีมัลติเพล็กซ 

B A

3D

2D

1D

0DY
ขอมูลอินพุต

ขอมูลเอาตพุต

ตัวเลือกขอมูล  
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แบบทดสอบหลังเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 7 ช่ือหนวย วงจรมัลติเพล็กซและดีมลัติเพล็กซ 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1.  ขอใดเปนหลักการทํางานของวงจรมัลติเพล็กซ 

    ก.  นําสัญญาณหลาย ๆ สญัญาณมาเขารหัส 

    ข.  นําขอมูลมาแยกเปนหมวดหมู 

    ค.  แยกสัญญาณตาง ๆ ออกจากตัวนําเดียว ดวยการสวิตชความเร็วสูง 

    ง.  เลือกสัญญาณหลาย ๆ สัญญาณสงไปดวยตัวนําเดียวดวยการสวิตชความเร็วสูง 

2.  ขอใดเปนหลักการทํางานของวงจรดีมัลติเพล็กซ 

    ก.  นําสัญญาณหลาย ๆ สญัญาณมาเขารหัส 

    ข.  นําขอมูลมาแยกเปนหมวดหมู 

    ค.  แยกสัญญาณตาง ๆ ออกจากตัวนําเดียว ดวยการสวิตชความเร็วสูง 

    ง.  เลือกสัญญาณหลาย ๆ สัญญาณสงไปดวยตัวนําเดียวดวยการสวิตชความเร็วสูง 

     

 วงจรสําหรับขอ 3 - 4 

A

B

C

D

มัลติเพล็กซ

A

B

C

D

ดีมัลติเพล็กซ

ABCD
B

A

C

D

B

A

C

D
ควบคุม

สายนําสัญญาณ
ผูสง ผูรับ

ขอมูล

 
 

3.  จากรูปท่ี 1 วงจรทางดานผูสงเรียกวาอะไร 

    ก.  วงจรมัลติเพล็กซ     ข.  วงจรดีมัลติเพล็กซ 

    ค.  วงจรเขารหัส     ง.  วงจรถอดรหัส 

4.  จากรูปท่ี 1 วงจรทางดานผูรับเรียกวาอะไร 

    ก.  วงจรมัลติเพล็กซ     ข.  วงจรดีมัลติเพล็กซ 

    ค.  วงจรเขารหัส     ง.  วงจรถอดรหัส 
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 วงจรสําหรับขอ 5 - 6 

 
 

5.  จากวงจรรูปท่ีกําหนด วงจรนี้ทําหนาท่ีอะไร 

    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 ของวงจรมีไวเพ่ือสิ่งใด 

    ก.  เลือกขอมูล     ข.  เลือกความถ่ี 

    ค.  เพ่ิมความเร็ว     ง.  กําหนดจังหวะการทํางาน 

7.  การสื่อสารขอมูลดิจิทัลผานวงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ จะชวยประหยัดในเรื่องใด 

    ก.  สื่อนําสัญญาณ     ข.  จํานวนขอมูล 

    ค.  การเก็บรักษา     ง.   ความปลอดภัย 

8.  ตัวควบคุมในวงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซทําหนาท่ีใด 

    ก.  เลือกขอมูลเขา     ข.  เลือกขอมูลออก 

    ค.  เลือกขอมูลเขาและเลือกขอมูลออก     ง.  เลือกชองทางในการสื่อสาร 
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วงจรสําหรับขอ 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 ทําหนาท่ีใด  

    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. ขอมูลปอนเขาท่ีขาใดของไอซี 74154 

    ก.  G1     ข.  G2 

    ค.  A     ง.  B 
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เฉลยแบบทดสอบหนวยท่ี 7  

เรื่อง วงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ 

 

แบบทดสอบกอนเรียน  แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี คําตอบ  ขอท่ี 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 

 - เพ่ือศึกษาการสงขอมูลโดยใชวิธีการมัลติเพล็กซ 

 

ทฤษฎียอ 

 ในกรณีท่ีตองการจะสงขอมูลทางดิจิทัลหลาย ๆ ขอมูลไปในสายสงเดียวกันนั้นก็สามารถทําไดโดย

วิธีการของมัลติเพล็กซ ซ่ึงขอมูลแตละชุดอาจจะมีหลายบิทก็ได หลักการโดยท่ัวไปแลวก็คือการสงตัวเลขทีละ

บิทในเวลาท่ีตางกันนั่นเอง การเลือกเอาขอมูลชุดใด ๆ ออกทางเอาตพุตจะข้ึนอยูกับสัญญาณลอจิกของตัวเลือก

ขอมูล (Data Selector) หรือแอดเดรส (Address) 

 

อุปกรณท่ีใชในการทดลอง 

 - แผงทดลองวงจรดิจิทัล 

 - ไอซีเบอร 7404 , 7408 , 7432 , 7493 , 74151 

 

1. การทดลองวงจรมัลติเพล็กซจากสัญญาณ 2 เสน เปนสัญญาณ 1 เสน 

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 9.1 โดยใชไอซีเบอร 7408 และ 7432 

 - ปอนขอมูล D1 และ D2 รวมท้ังตัวเลือกขอมูล (s) ดวยลอจิกสวิตชตามตารางท่ี 1 

 - ตรวจสภาวะของเอาตพุต Y ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี และบันทึกผลการทดลองท่ีไดลงในตารางท่ี 

1  

 

 
 

รูปท่ี 1 วงจรมัลติเล็กซจากสัญญาณ 2 เสนเปนสัญญาณ 1 เสน 
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ขอมูล ตัวเลือก เอาตพุต 

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. การทดลองวงจรมัลติเพล็กซจากสัญญาณ 8 เสน เปนสัญญาณ 1 เสน 

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 9.2 โดยใชไอซีเบอร 7493 และ 74151 

 - ปอนขอมูล D0 ถึง D7 ดวยลอจิกสวิตช ตามตารางท่ี 9.2 

 - กําหนดแอดเดรส CBA ตามตารางท่ี 9.2 

 - ตรวจสภาวะเอาตพุต Y ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารี ทุกแอดเดรสของ CBA และบันทึกผล

การทดลองลงในตารางท่ี 2 

 

 
 

รูปท่ี 2 วงจรมัลติเพลกซ 
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ขอมูล 
แอดเดรส เอาตพุต 

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 

 

คําถามทายการทดลอง 

1. จากวงจรรูปท่ี 1 เม่ือตัวเลือก (s) เปนลอจิก 0 จะไดเอาตพุตเปนชุดขอมูลใด และถาตัวเลือก (s) เปนลอจิก 

1 เอาตพุตจะเปนขอมูลของชุดใด 

2. จงเขียนไดอะแกรมเวลา (Timing Diagram) ของเอาตพุต Y เทียบกับแอดเดรส 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



195 
  
ใบทดลองที่ 7-2 การทดลองวงจรดีมัลติเพล็กซ (Demultiplex) 

 

วัตถุประสงค 

- เพ่ือศึกษาหลักการของวงจรดีมัลติเพล็กซ 

 

ทฤษฎียอ 

     ขอมูลท่ีไดจากวงจรมัลติเพล็กซจะถูกถอดออกมาดวยวงจรดีมัลติเพล็กซ ซ่ึงถาตัวเลือกนั้นเปน

ตัวเลือกดวยรหัสท่ีเหมือนกัน ขอมูลรับออกมาจากการคีมัลติเพล็กซก็จะเปนขอมูลท่ีถูกตอง วงจรดีมัลติเพล็กซ

นี้ก็เหมือนกับสวิทซท่ีมีทางออกหลาย ๆ ทาง 

 

อุปกรณที่ใชในการทดลอง 

  - แผงทดลองวงจรดิจิทัล 

  - ไอซีเบอร 7402 7404 7408 74138 74151 

 

1. การทดลองวงจรดีมัลติเพล็กซจากสัญญาณ 1 เสน เปนสัญญาณ 2 เสน 

  - ตอวงจรตามรูปท่ี 10.1 โดยใชไอซีเบอร 7404 และ 7408 

  - ปอนขอมูล (Din) และตัวเลือก (S) ดวยลอจิกสวิทซตามตาราง 10.1 

  - ตรวจสภาวะของเอาทพุท D1 และ D2 ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีและบันทึกผลการทดลอง

ลงในตารางท่ี 1 

   

 

 

  

 

 

 

รูปที่ 1 การดีมัลติเพล็กซจากสัญญาณ 1 เสน เปนสัญญาณ 2 เสน 
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ขอมูล ตัวเลือก ขอมูลที่ได 

Din S D1 D2 

0 0   

0 1   

1 0   

1 1   

 

ตารางที่ 1 

 

2. การทดลองวงจรดีมัลติเพล็กซจากสัญญาณ 1 เสน เปนสัญญาณ 8 เสน 

          - ตอวงจรตามรูปท่ี 10.2 โดยใขไอซีเบอร 7402 74138 74151 

          - ปอนขอมูล D0 ถึง D7 ดวยลอจิกสวิทซ ตามตารางท่ี 2 

          - กําหนดแอดเดรส CBA ตามตารางท่ี 2 

          - ตรวจสภาวะของเอาทพุท w (จากไอซีเบอร 74151) ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีทุก ๆ 

แอดเดรสของ CBA  

          - ตรวจสภาวะของเอาทพุท D0 ถึง D7 (จากไอซีเบอร 7402) ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีทุก ๆ 

แอดเดรส CBA และบันทึกผลการทดลองในตารางท่ี 2 
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รูปที่ 2 วงจรมัลติเพล็กซ และดีมัลติเพล็กซ 

ขอมูล 
แอดเดรส เอาตพุต 74151 เอาตพุตของ 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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คําถามทายการทดลอง 

1. เม่ือปอนขอมูล (Din) เขาไปในวงจรรูปท่ี 1 ถาตัวเลือก (S) เปนลอจิก 0 จะไดเอาทพุทเปนขอมูลของชุด

ใด และถาเลือก (S) เปนลอจิก 1 จะไดเอาทพุทเปนขอมูลของชุดใด 

1. จากผลการทดลองท่ีไดในตารางท่ี 2 จงอธิบายวาเอาทพุท D0 ถึง D7 มีความสัมพันธกับอินพุทอยางไร

บาง 
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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงานหนวยที่ 7 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

  ช่ือหนวย วงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ 

  เรื่อง วงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ 

 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 

หมายเหตุ คะแนน

เต็ม 

คะแนน

ท่ีได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1   การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2   การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3  ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 1   

1.4  เก็บรักษาเครื่องมือ และชุดทดลอง 1   

2.  ผลงาน    

ใบงานท่ี 6 เรื่องวงจรมัลติเพล็กซและดีมัลติเพล็กซ    

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 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   

รวม 20   

 

 

ลงชื่อ                                  ผูประเมิน 

                      (นางสาวกาญจนา  อุพงศ) 
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แผนการจัดการเรียนรูท่ี  8 หนวยท่ี  8 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  11 

ชื่อหนวย ฟลิปฟลอบและวงจรนับ ชั่วโมงรวม  5 ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง ฟลิปฟลอบและวงจรนับ 
จํานวนชั่วโมง  5  ชั่วโมง 

 

หัวขอเรื่องและงาน 

1. ชนิดของฟลิปฟลอบ 

1.1 อารเอสแลตช 

1.2 ฟลิปฟลอปแบบอารเอส 

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) เปนวงจรอิเล็กทรอนิกสท่ีทําหนาท่ี ในลักษณะไบสเตเบิลมัลติไวเบรเตอรให

เอาตพุต 2 สถานะคือ Q และ Q  สถานะทางลอจิกจะตรงกันขามกัน ฟลิปฟลอบเปนหนวยความจําท่ีมีขนาด

เล็กท่ีสุด สามารถจดจําขอมูลไดเพียง 1 บิต การจําแนกประเภทของ ฟลิปฟลอบสามารถจําแนกไดหลายชนิด 

เชน RS F/F, JK F/F, D F/F, T F/F สามารถใชงานในวงจรนับ (Counter) วงจรหนวยความจํา วงจรเลื่อน

ขอมูลในระบบดิจิทัล เปนตน 
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จุดประสงคเชิงพฤติกรรมท่ีพึงประสงค  

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

1. อธิบายการทํางานของฟลิปฟลอบได 

2. แปลงฟลิปฟลอบจากชนดิอ่ืนเปนเปน 

D Flip Flop ได 

3. อธิบายการทํางานของวงจรนับได 

4. อธิบายการทํางานของวงจรนับแบบ 

 อะซิงโครนัสได 

5. ออกแบบวงจรนับถึงคาท่ีกําหนดได 

6. ออกแบบวงจรนับแบบซิงโครนัสได 

7. ใชงานไอซีท่ีใชในวงจรนับได 

8. ออกแบบวงจรนับโดยใชไอซีวงจรนับ

ได 

9. แกไขวงจรนับใหสามารถทํางานตามท่ี

กําหนดได 

 

  

2. ตอวงจรฟลิปฟลอบถูกตอง 

2. ใชเครื่องมือวัดคาทางไฟฟา

ของวงจรฟลิปฟลอบได

ถูกตอง 

3. ตอวงจรนับไดถูกตอง 

4. ใชเครื่องมือวัดคาทางไฟฟา

ของวงจรนับไดถูกตอง 

5. แสดงความสามารถ

ออกแบบ 

วงจรฟลิปฟลอบและวงจรนับ

ได 

     

  

 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาท่ี

ของนักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอ

ตนเองและสังคม 

4. แตงกายถูกตองตาม

ระเบียบ 

5. แสดงความเคารพดวยทาที 

ท่ีสวยงาม 

6. ทํางานดวยความเต็มใจ 

7. ใชวัสดุอุปกรณและ

เครื่องมืออยางประหยัด

ตระหนักถึงความปลอดภัย 
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แบบทดสอบกอนเรียน วิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 8 ช่ือหนวย ฟลิปฟลอบและวงจรนับ 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1. จากวงจรดานลาง ขอใดกลาวผิด   

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
สัญญาณเอาตพุต

เปนรหัสไบนารี

 
    

 ก.  เปนวงจรนับแบบอะซิงโครนัส      

 ข.  เปนวงจรนับขนาด 3 บิต     

 ค.  เปนวงจรนับ 8                                   

 ง.  เอาตพุตจะเปลี่ยนแปลงเม่ือขอบขาข้ึนของสัญญาณพัลส 

2. จากวงจรดานลาง ขอใดกลาวผิด    

J

K

Q

Q

CLK

A

1

1

J

K

Q

Q

B

K

Q

Q

C

CLK CLK
QB QAQC

สัญญาณเอาตพุต

J

อินพุต

 
     

    ก.  เปนวงจรนับแบบซิงโครนัส 

    ข.  เปนวงจรนับขนาด 3 บิต 

    ค.  เปนวงจรนับ 8 

    ง.  เอาตพุตจะเปลี่ยนแปลงเม่ือขอบขาลงของสัญญาณพัลส 
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  วงจรสําหรับขอ 3 – 4 

D C B A

R0(1)

R0(2)

Input A

Input B

อินพุต

QA

QB

QC

QD

7493

 
 

3.  จากวงจรในรูปท่ีกําหนด เปนวงจรนับชนิดใด 

    ก.  วงจรนับ  10     ข.  วงจรนับ  12  

    ค.  วงจรนับ  14     ง.   วงจรนับ 16 

4.  จากวงจรในรูปท่ี 4 ถาตองการใหเปนวงจรนับ 9 (0 – 8) สามารถทําไดโดยวิธีใด 

    ก.  ยายจุดตอ RO(1) จาก QC ไป QD  และ ยายจุดตอ RO(2) จาก QB ไป QC   

    ข.  ยายจุดตอ RO(1) จาก QC ไป QD  และ ยายจุดตอ RO(2) จาก QB ไป QA   

    ค.  ยายจุดตอ RO(1) จาก QB ไป QA     

    ง.  ยายจุดตอ RO(1) จาก QD ไป QA  

5.  ไอซีเบอรใดเปนไอซีนับสิบ 

    ก.  7493     ข.  7490 

    ค.  7486     ง.  74193 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



204 
  
6. จากวงจรดานลาง เม่ือวงจรนับถึงคาสูงสุดแลว ขอไดกลาวผิด 

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 สวาง LED2 ดับ 

    ข.  LED1 ดับ LED2 สวาง 

    ค.  LED1 สวาง LED2 สวาง 

    ง.  LED1 ดับ LED2 ดับ 

7.  ขอใดไมใชคุณสมบัติของฟลิปฟลอบ 

    ก.  สามารถจําขอมูลได 1 บิต 

    ข.  ทํางานคลายกับไบสเตเบิลมัลติไวเบรเตอร 

    ค.  สภาวะเอาตพุตจะตรงกันขามเม่ือมีสัญญาณนาฬิกา 

    ง.  เอาตพุตประกอบดวย Q และ Q  

 

  วงจรสําหรับขอ 2 – 3 

 

INPUT 1
Q

Q

CLK

INPUT 2
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8.  จากรูปท่ีกําหนด เปนโครงสรางของฟลิปฟลอบชนิดใด 

    ก.  RS F/F     ข.  RS F/F  width Clock 

    ค.  JK F/F     ง.   JK F/F  width Clock 

9.  จากวงจรรูปท่ีกําหนด ถาหากตองการให 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.  วงจรนับในระบบดิจิทัลนิยมใชอุปกรณชนิดใดในการทํางาน 

    ก.  ออรเกต     ข.  แอนดเกต 

    ค.  ฟลิปฟลอบ     ง.  หนวยความจํา 

 

เนื้อหาสาระ  

1. ชนิดของฟลิปฟลอบ 

1.1 อารเอสแลตช 

  

อินพุต เอาตพุต 
สรุปสภาวะเอาตพุต 

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 ไมใหใชงาน 

 

1.2 ฟลิปฟลอบแบบอารเอส 

 

               

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 เอาตพุต

 
 

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
สัญญาณเอาตพุต

เปนรหัสไบนารี

 
 

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

สัญญาณเอาตพุต

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                    เอาตพุต

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 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



210 
  

กิจกรรมการเรียนการสอนกิจกรรมการเรียนการสอน  

ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

 1.1 ครูบอกจุดประสงคของการเรียนในบทเรียนน้ี 

 1.2 ครูสอบถามความสําคัญของวงจรฟลิปฟลอบ

และวงจรนับในงานดิจิทัลและอิเลก็ทรอนิกส 

 1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 8 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน

บทเรียนน้ี 

 1.2 นักเรียนบอกความสําคญัของวงจร  

 ฟลิปฟลอบและวงจรนับในงานดจิิทัลและ

อิเล็กทรอนิกส 

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 8 

 1. คําถามประจําหนวย 

 2. แบบทดสอบกอน 

  เรียนหนวยท่ี 8 

2. ขั้นสอนทฤษฎ ี   

2.1 ครูอธิบายวงจรฟลิปฟลอบและวงจรนับใชสื่อ 

power point ประกอบ 

2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับวงจรฟลิปฟลอบและวงจร

นับ ในงานดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส  

2.1 รับฟงคําบรรยาย 

2.2 ตอบคําถามและแสดงความคดิเห็น 

  1. power point  

  หนวยท่ี 8 

  2. คําถามหนวยท่ี 8 

3. ขั้นสรุป   

3.1 ครูและนักเรียนชวยกันสรุปและครซูักถาม 

ปญหาขอสงสยั 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยท่ี 8 

4. ขั้นสอนปฏิบัติ   

4.1 แบงกลุมนักเรียนเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 ครูใหนักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 8-1 และ 8-2 

4.3 ควบคุมการปฏิบัติงาน 

4.4 ตรวจผลงานของนักศึกษา 

4.1 แบงกลุมเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 นักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 8-1 และ 8-2 

4.3 ปฏิบัติงานตามใบงาน 

4.4 สงผลงานการปฏิบัต ิ

 1.ใบตรวจการปฏิบัติงาน 

  หนวยท่ี 8 

  

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 8 

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 8 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรยีน 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลังเรยีน 

  หนวยท่ี 8 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเตมิเก่ียวกับฟลิปฟลอบ

และวงจรนับและทํา แบบฝกหัดทายหนวยเรยีน

หนวยท่ี 8 สงในอาทิตยตอไป 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย 

6.1 รับมอบหมายงาน  1. ใบมอบงานหนวยท่ี 8 

7.1 ตรวจความเรียบรอยของชุดฝกและความ

เรียบรอยของหองเรียนหองปฏิบัตงิาน 

 

7.1 ชวยกันจัดเก็บชุดฝกและทําความสะอาด 

หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรียบรอย 

 1.ใบตรวจสอบความ 

 เรียบรอย 

 



211 
  
งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

  - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 8 

ขณะเรียน 

  - ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับฟลิปฟลอบและวงจรนับท่ีใชในงานดิจิทัลและ

อิเล็กทรอนิกส 

หลังเรียน 

- ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับฟลิปฟลอบและวงจรนับและทําแบบฝกหัดทายหนวย

เรียนหนวยท่ี 8 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  หนวยท่ี 8 เรื่อง      ฟลิปฟลอบ

และวงจรนับ 

2. power point เรื่องฟลิปฟลอบและวงจรนับ 

3. แบบฝกหัดทายหนวยท่ี 8 

4. ของจริง (เครื่องมือวัด, อาร, ซี, ทรานซิสเตอร, ไอซีตามวงจรใบงานการทดลองท่ี 8-1 และ 8-2) 

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

- ทดสอบกอนเรียน (Pre-test)  โดยใชขอสอบบทท่ี 8 จํานวน 10 ขอ 

 ขณะเรียน 

- ถาม – ตอบปญหา,  ความสนใจ,  ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

- ทดสอบหลังเรียน (Post-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 8 จํานวน 10 ขอ 

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 8 จํานวน 10 ขอ (แบบตัวเลือก) 

 2.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 3.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

     1. สุชิน ชินสีห. (2563). วงจรดิจิทัล. นนทบุรี : โรงพิมพ  บริษัท ศูนยหนังสือเมืองไทย จํากัด. 

     2. เอกสารประกอบการสอนวชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 
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บันทึกหลังการสอน 

วิชา   ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  รหัสวิชา  30120-2001 หนวยท่ี............สอนครั้งท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                        จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

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

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

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

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

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

 

                         

  ลงช่ือ

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

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี..........เดือน.......................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 8 ช่ือหนวย ฟลิปฟลอบและวงจรนับ 

จงอธิบาย/แสดงวิธีการคํานวณ 

         1. จงอธิบายการทํางานของฟลิปฟลอบตอไปนี้ 

      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. จากวงจรดานลาง เปนวงจรนับใด 

 

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) แบบโดยใชไอซีสําเร็จรูเบอร 7493 

 6. จงออกแบบวงจรนับ 00 ถึง 49 โดยชไอซีเบอร 7490 

 7. จงออกแบบวงจรนับ 00 ถึง 49 โดยชไอซีเบอร 7490 

 8. จงออกแบวงจรนับ 00 ถึง 99 โดยสามารถควบคุมใหนับข้ึนและนับลงได โดยใชไอซีวงจรนับเบอร 

74193 
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 9. จากวงจรดานลาง จงแกไขวงจรใหเปนวงจรนับ 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 

หนวยท่ี 8 ช่ือหนวย ฟลิปฟลอบและวงจรนับ 

 
  

  คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 
 

1.  ขอใดไมใชคุณสมบัติของฟลิปฟลอบ 

    ก.  สามารถจําขอมูลได 1 บิต 

    ข.  ทํางานคลายกับไบสเตเบิลมัลติไวเบรเตอร 

    ค.  สภาวะเอาตพุตจะตรงกันขามเม่ือมีสัญญาณนาฬิกา 

    ง.  เอาตพุตประกอบดวย Q และ Q  

 

  วงจรสําหรับขอ 2 – 3 

 

INPUT 1
Q

Q

CLK

INPUT 2
 

 

2.  จากรูปท่ีกําหนด เปนโครงสรางของฟลิปฟลอบชนิดใด 

    ก.  RS F/F     ข.  RS F/F  width Clock 

    ค.  JK F/F     ง.   JK F/F  width Clock 

3.  จากวงจรรูปท่ีกําหนด ถาหากตองการให 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.  วงจรนับในระบบดิจิทัลนิยมใชอุปกรณชนิดใดในการทํางาน 

    ก.  ออรเกต     ข.  แอนดเกต 

    ค.  ฟลิปฟลอบ     ง.  หนวยความจํา 
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5. จากวงจรดานลาง ขอใดกลาวผิด   

   

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
สัญญาณเอาตพุต

เปนรหัสไบนารี

 
    

 ก.  เปนวงจรนับแบบอะซิงโครนัส      

 ข.  เปนวงจรนับขนาด 3 บิต     

 ค.  เปนวงจรนับ 8                                   

 ง.  เอาตพุตจะเปลี่ยนแปลงเม่ือขอบขาข้ึนของสัญญาณพัลส 

6. จากวงจรดานลาง ขอใดกลาวผิด    

  

J

K

Q

Q

CLK

A

1

1

J

K

Q

Q

B

K

Q

Q

C

CLK CLK
QB QAQC

สัญญาณเอาตพุต

J

อินพุต

 
     

ก.  เปนวงจรนับแบบซิงโครนัส 

    ข.  เปนวงจรนับขนาด 3 บิต 

    ค.  เปนวงจรนับ 8 

    ง.  เอาตพุตจะเปลี่ยนแปลงเม่ือขอบขาลงของสัญญาณพัลส 
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  วงจรสําหรับขอ 7 – 8 

D C B A

R0(1)

R0(2)

Input A

Input B

อินพุต

QA

QB

QC

QD

7493

 
 

7.  จากวงจรในรูปท่ีกําหนด เปนวงจรนับชนิดใด 

    ก.  วงจรนับ  10     ข.  วงจรนับ  12  

    ค.  วงจรนับ  14     ง.   วงจรนับ 16 

8.  จากวงจรในรูปท่ี 4 ถาตองการใหเปนวงจรนับ 9 (0 – 8) สามารถทําไดโดยวิธีใด 

    ก.  ยายจุดตอ RO(1) จาก QC ไป QD  และ ยายจุดตอ RO(2) จาก QB ไป QC   

    ข.  ยายจุดตอ RO(1) จาก QC ไป QD  และ ยายจุดตอ RO(2) จาก QB ไป QA   

    ค.  ยายจุดตอ RO(1) จาก QB ไป QA     

    ง.  ยายจุดตอ RO(1) จาก QD ไป QA  

9.  ไอซีเบอรใดเปนไอซีนับสิบ 

    ก.  7493     ข.  7490 

    ค.  7486     ง.  74193 
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10. จากวงจรดานลาง เม่ือวงจรนับถึงคาสูงสุดแลว ขอไดกลาวผิด 

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 สวาง LED2 ดับ 

    ข.  LED1 ดับ LED2 สวาง 

    ค.  LED1 สวาง LED2 สวาง 

    ง.  LED1 ดับ LED2 ดับ 

เฉลยแบบทดสอบหนวยท่ี 8 

เรื่อง ฟลิปฟลอบและวงจรนับ 

แบบทดสอบกอนเรียน  แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี คําตอบ  ขอท่ี 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) แบบตาง ๆ 

 

วัตถุประสงค 

 -เพ่ือศึกษาคุณสมบัติของฟลิป-ฟลอปแบบตาง ๆ 

 -เพ่ือทดสอบคุณลักษณะในการทํางานของฟลิป-ฟลอปแบบตาง ๆ 

 

ทฤษฎียอ 

 ฟลิป-ฟลอบเปนวงจรมัลติไวเบรเตอร (Multivibrator) ชนิดไบสเตเบิล (Bistable) คือมรเอาตพุตคท่ี

อยู  2 สภาวะ สําหรับเอาต พุตท้ังสองเราจะตั้ งเ ง่ือนไขวาเอาต พุตหนึ่ งจะมีระดับลอจิกตรงกันขาม 

(Complement) กับอีกเอาตพุตหนึ่ง ในกรณีใด ๆ ก็ตาม หากเอาตพุตหนึ่งไมมีระดับลอจิกตรงกันขามกับอีก

เอาตพุตหนึ่งแลว เราจะไมยอมใหเกิดข้ึน เอาตพุตท้ังสองดังกลาววจะคงอยูในสภาวะอันใดอันหึ่ง จนกวาจะมี

อินพุตพัลสมากระตุนใหเปลี่ยนสภาวะไป การท่ีเอาตพุตมีสภาวะคงตัว 2 สภาวะ และคงอยูในสภาวะหนึ่งโดย

ไมจํากัดเวลา เราจึงกลาวไดวามันสามารถจดจําสภาวะท่ีเกิดข้ึนเม่ือพัลสอันสุดทายปอนเขามากระตุนท่ีอินพุต

ได 

 เราใชฟลิป-ฟลอปกันอยางกวางขวางในอุปกรณดิจิทัลเสมือนเปนชิ้นสวนความจําในวงจรมัน 

(Counter) และรีจิสเตอร (Register) หรือเพ่ือเก็บขอมูลในรูปของตัวเลขไบนารี ฟลิป-ฟลอป 1 ภาค (Stage) 

เก็บขอมูลได 1 บิท การเก็บสภาวะลอจิกของขอมูลท่ีอินพุตจะกระทําไดเม่ือสัญญาณนาฬิกา (Clock Flip-

Flop) หลายๆ ภาคใหทําหนาท่ีเปน 

 -วงจรนับ เพ่ือนับจํานวนพัลสท่ีปอนเขาท่ีอินพุต 

 -รีจิสเตอร เพ่ือเก็บสภาวะลอจิกของขอมูลท่ีเรียกวา คํา (Word) อันมีจํานวนบิทท่ีแนนอนอันหนึ่งไว

เปนการชั่วคราว จนกวาจะถูกถายออกไป 

 

อุปกรณท่ีใชในการทดลอง 

 - แผงทดลองวงจรดิจิทัล 

 - ไอซีเบอร 7400 , 7408 , 7410 , 7476 

 

1. ทดสอบคุณลักษณะของ RS ฟลิป-ฟลอป 

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 1 

 - ดําเนินการทดสอบคุณลักษณะของ RS ฟลิป-ฟลอป โดยการปอนขอมูลเขาท่ีอินพุต R และ S  ตาม

ตารางท่ี 1 โดยใชลอจิกสวิตช 

 - ตรวจสภาวะลอจิกสวิตชเอาตพุต 𝑄𝑄 และ 𝑄𝑄� ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีและบันทึกผลการทดสอบลง

ในตารางท่ี 1 
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รูปท่ี 1 RS ฟลิป-ฟลอปท่ีทําจากแนนทเกท 

 

อินพุท สภาวะปจจุบัน สภาวะถัดไป/เอาตพุต 

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 

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 2 

 - ดําเนินการทดสอบคุณลักษณะของ RS ฟลิป-ฟลอป แบบมีสัญญาณนาฬิกา โดยการปอนขอมูลเขาท่ี

อินพุต R และ S  ตามตารางท่ี 2 โดยใชลอจิกสวิตช พรอมท้ังปอนสัญญาณนาฬิกา 

 - ตรวจสภาวะลอจิกสวิตชเอาตพุต 𝑄𝑄 และ 𝑄𝑄� ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีและบันทึกผลการทดสอบลง

ในตารางท่ี 2 
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รูปท่ี 2 

 

อินพุท สัญญาณนาฬิกา สภาวะปจจุบัน สภาวะถัดไป/เอาตพุต 

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 เปน T ฟลิป-ฟลอป 

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 3 

 - ปอนสัญญาณนาฬิกาเขาท่ีอินพุตของสัญญาณนาฬิกาขาเขาทีละ 1 พัลส 

 - ตรวจสภาวะลอจิกสวิตชเอาตพุต 𝑄𝑄 และ 𝑄𝑄�  ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีและบันทึกผลการทดสอบลง

ในตารางท่ี 3 
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รูปท่ี 3 T-Flip-Flop 

 

ลําดับ 
สภาวะของเอาตพุต 

Qn+1 𝐐𝐐�𝐧𝐧 + 𝟏𝟏 

กอนมีสัญญาณนาฬิกา   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 1   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 2   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 3   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 4   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 5   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 6   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 7   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 8   

 

ตารางท่ี 3 

 

 4. ทดสอบคุณลักษณะของ D-ฟลิป-ฟลอป  

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 4 

 - ดําเนินการทดสอบคุณลักษณะของ D-ฟลิป-ฟลอป โดยการปอนขอมูลเขาท่ีอินพุต D ตามตารางท่ี 4 

โดยใชลอจิกสวิตช พรอมท้ังปอนสัญญาณนาฬิกา 

 - ตรวจสภาวะลอจิกสวิตชเอาตพุต 𝑄𝑄 และ 𝑄𝑄� ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีและบันทึกผลการทดสอบลง

ในตารางท่ี 4 
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รูปท่ี 4 D-Flip-Flop 

 

อินพุท สัญญาณนาฬิกา สภาวะปจจุบัน สภาวะถัดไป/เอาตพุต 

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 เปน T-ฟลิป-ฟลอป 

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 5 

 - ปอนสัญญาณนาฬิกาเขาท่ีอินพุตของสัญญาณนาฬิกาขาเขาทีละ 1 พัลส 

 - ตรวจสภาวะลอจิกสวิตชเอาตพุต 𝑄𝑄 และ 𝑄𝑄� ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีและบันทึกผลการทดสอบลง

ในตารางท่ี 5 
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รูปท่ี 5 T-Flip-Flop 

 

ลําดับ 
สภาวะของเอาตพุต 

Qn+1 𝐐𝐐�𝐧𝐧 + 𝟏𝟏 

กอนมีสัญญาณนาฬิกา   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 1   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 2   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 3   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 4   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 5   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 6   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 7   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 8   

 

ตารางท่ี 5 

 

6. ทดสอบคุณลักษณะของ JK-ฟลิป-ฟลอป  

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 6 

 -ดําเนินการทดสอบคุณลักษณะของ JK-ฟลิป-ฟลอป โดยการปอนขอมูลเขาท่ีอินพุต J และ K ตาม

ตารางท่ี 6 โดยใชลอจิกสวิตช พรอมท้ังปอนสัญญาณนาฬิกา 

 - ตรวจสภาวะลอจิกสวิตชเอาตพุต 𝑄𝑄 และ 𝑄𝑄� ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีและบันทึกผลการทดสอบลง

ในตารางท่ี 6 
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รูปท่ี 6 JK-Flip-Flop 

 

อินพุท สัญญาณนาฬิกา สภาวะปจจุบัน สภาวะถัดไป/เอาตพุต 

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 เปน T-ฟลิป-ฟลอป 

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 7 

 - ปอนสัญญาณนาฬิกาเขาท่ีอินพุตของสัญญาณนาฬิกาขาเขาทีละ 1 พัลส 

 - ตรวจสภาวะลอจิกสวิตชเอาตพุต 𝑄𝑄 และ 𝑄𝑄� ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีและบันทึกผลการทดสอบลง

ในตารางท่ี 7 
 
 

 

 
 

รูปท่ี 7 T-Flip-Flop 
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ลําดับ 
สภาวะของเอาตพุต 

Qn+1 𝐐𝐐�𝐧𝐧 + 𝟏𝟏 

กอนมีสัญญาณนาฬิกา   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 1   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 2   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 3   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 4   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 5   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 6   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 7   

หลังสัญญาณนาฬิกาลูกท่ี 8   

 

ตารางท่ี 7 

 

8. ทดสอบคุณลักษณะของ JK ฟลิป-ฟลอป ท่ีสามารถลางขอมูล (Clear : CLR) และกําหนดลอจิก 1 ไวกอน 

(Preset : PR) ได 

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 8 

 - ดําเนินการทดสอบคุณลักษณะของ JK ฟลิป-ฟลอป ท่ีสามารถลางขอมูลและกําหนดลอจิก 1 ไวกอน 

โดยการปอนขอมูลเขาท่ีอินพุต JK CLR และ PR ตามตารางท่ี 8 โดยใชลอจิกสวิตช พรอมท้ังปอนสัญญาณ

นาฬิกา 

 - ตรวจสภาวะลอจิกสวิตชเอาตพุต 𝑄𝑄 และ 𝑄𝑄� ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีและบันทึกผลการทดสอบลง

ในตารางท่ี 8 
 

 
 

รูปท่ี 8 JK Flip-Flop ท่ีสามารถลางขอมูลและกําหนดลิจิก 1 ไวกอนได 
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อินพุท สัญญาณนาฬิกา สภาวะปจจุบัน สภาวะถัดไป/เอาตพุต 

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  

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 9 

 - ดําเนินการทดสอบคุณลักษณะของมาสเตอร/สเลฟ (Master/Slave) JK ฟลิป-ฟลอป โดยการปอน

ขอมูลเขาท่ีอินพุต J และ K ตามตารางท่ี 9 โดยใชลอจิกสวิตช พรอมท้ังปอนสัญญาณนาฬิกา 

 - สังเกตการณทํางานของขอบพัลสนํา (Leading Edge) และขอบพัลสตาม (Trailing Edge) ของ

สัญญาณนาฬิกาดวย 

 - ตรวจสภาวะลอจิกสวิตชเอาตพุต 𝑄𝑄 และ 𝑄𝑄� ดวยตัวแสดงสภาวะไบนารีและบันทึกผลการทดสอบลง

ในตารางท่ี 9 

 
 

รูปท่ี 9 มาสเตอร/สเลฟ JK Flip-Flop 
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อินพุท สัญญาณนาฬิกา สภาวะปจจุบัน สภาวะถัดไป/เอาตพุต 

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 

คําถามทายการทดลอง 

1. จงสราง RS ฟลิป-ฟลอป จากนอรเกท พรอมท้ังเขียนตารางความจริงมาดวย 

2. จงอธิบายความแตกตางระหวาง D ฟลิป-ฟลอบ กับ T ฟลิป-ฟลอป 

3. ถาปอนความถ่ี 50 KHz เขาท่ีอินพุต T ของ T ฟลิป-ฟลอป จะทําใหเอาตพุต Q มีความกวางของพัลส 

(Pulse width) เทาใด 

บททดลองที่ 8-2 การทดลองวงจรนับ (Counter) 

 

วัตถุประสงค 

- เ พ่ือศึกษาทดสอบการทํางานวงจรนับเลขไบนารี (Binary Counter) วงจรับสิบ (Decade 

Counter) วงจรนับแบบโมดูลัส (Modulus Counter) และวงจรนับแบบชิงโครนัส (Syrchronous Counter) 

 

ทฤษฎียอ 

วงจรนับประกอบชิ้นจากฟลิป-ฟลอปหลาย ๆ ภาค (Stage) ซ่ึงอาจจัดตอวงจรตาง ๆ ไดหลายรูปแบบ 

แลวแตชนิดของวงจรนับนั้น ๆ วงจรนับเปนสวนประกอบอยางหนึ่งท่ีใชกันมากในคอมพิวเตอรเพ่ือทําหนาท่ี

ตาง ๆ ตามตองการ เชน  

      - ใชนับจํานวนพัลซของอินพุท 
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      - ใชผลิตพัลซท่ีมีชวงเวลาสัมพันธกัน (Time Related Pulse) เพ่ือควบคุมลําดับการทํางานของ

สวนตาง ๆ ในคอมพิวเตอร 

      - ใชเปนโปรแกรมเคาวนเตอร (Program Counter) เพ่ือเปนการกําหนดแอดเดรสของคําสั่งตาง ๆ 

เรียงลําดับกันในโปรแกรมของคอมพิวเตอร เปนตน 

 

อุปกรณที่ใชในการทดลอง 

- แผงทดลองวงจรดิจิทัล 

 - ไอซีเบอร 7400 7408 7473 

1. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของวงจรนับเลขไบนารี 

         - ตอวงจรตามรูปท่ี 1 โดยใชไอซีเบอร 7473 

         - เ ม่ือประกอบวงจรนับเลขไบนารีเสร็จแลวใหทําการลาง (Clear) ขอมูลเพ่ือใหเอาทพุทของ          

ฟลิป-ฟลอปแตละตัวเปน 0 หมด 

 - เริ่มทําการนับโดยการปอนสัญญาณนาฬิกาทีละ 1 พัลซ 

         - ตรวจสอบจํานวนนับท่ีอานไดจากแอลอีดี (LED) และเปรียบเทียบกับจํานวนนับท่ีอานไดจากสวน

แสดงผล 7 สวน (7 Segment Display) วาถูกตองหรือไมและบันทึกท่ีไดลงในตารางท่ี 1 

 

รูปท่ี 1 วงจรนับเลขไบนารี 
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จํานวนนับจาก 

สัญญาณนาฬิกา 

คาท่ีอานไดจากฟลิป-ฟลอป คาท่ีอานไดจาก 

สวนแสดงผล 7 สวน 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. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของวงจรนับสิบ 

 - ตอวงจรตามรูปท่ี 2 โดยใชไอซีเบอร 7400 และ 7473 

 - เม่ือประกอบวงจรนับสิบเสร็จแลวใหทําการลางขอมูล เพ่ือใหเอาทพุทของฟลิฟ-ฟลอปแตละตัวเปน 

0 หมด 

 - เริ่มทําการนับโดยปอนสัญญาณนาฬิกาทีละ 1 พัลซ 

 - ตรวจสอบจํานวนนับท่ีอานไดจากแอลอีดี และเปรียบเทียบกับจํานวนนับท่ีอานไดจากสวนแสดงผล 

7 สวนวาถูกตองหรือไม และบันทึกผลท่ีไดลงในตารางท่ี 2 
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รูปท่ี 2 วงจรนับสิบ 

จํานวนนับจาก 

สัญญาณนาฬิกา 

คาท่ีอานไดจากฟลิป-ฟลอป คาท่ีอานไดจาก 

สวนแสดงผล 7 สวน 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. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของวงจรนับโมดูคัส-12 

          - ตอวงจรตามรูปท่ี 3 โดยใชไอซีเบอร 7400 และ 7473 

         - เม่ือประกอบวงจรนับโมดูลัส-12 โเสร็จแลวใหทําการลางขอมูลเพ่ือใหเอาทพุทของฟลิป-ฟลอปแตละ

ตัวเปน 0 หมด 

         - เริ่มทําการนับโดยการปอนสัญญาณนาฬิกาทีละ 1 พัลซ 

         - ตรวจสอบจํานวนนับท่ีอานไดจากแอลอีดี (LED) และเปรียบเทียบกับจํานวนนับท่ีอานไดจากสวน

แสดงผล 7 สวนวาถูกตองหรือไมและบันทึกท่ีไดลงในตารางท่ี 3 

 

รูปท่ี 3 วงจรนับโมดูลัส-12 
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จํานวนนับจาก 

สัญญาณนาฬิกา 

คาท่ีอานไดจากฟลิป-ฟลอป คาท่ีอานไดจาก 

สวนแสดงผล 7 สวน D C B A 

0      

1      

2      

3      

4      

5      

6      

7      

8      

9      

10      

11      

12      

13      

14      

15      

16      

 

 ตารางท่ี 3 

 

4. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของวงจรนับโมดูลัส-5 แบบซิงโครนัส 

- ตอวงจรตามรูปท่ี 12.4 โดยใชไอซีเบอร 7408 และ 7473 

  - เม่ือประกอบวงจรนับโมดูลัส-5 แบบซิงโครนัสเสร็จแลวใหทําการลางขอมูลเพ่ือใหเอาทพุทของ 

ฟลิป-ฟลอปแตละตัวเปน 0 หมด 

 - เริ่มทําการนับโดยการปอนสัญญาณนาฬิกาทีละ 1 พัลซ 

 - ตรวจสอบจํานวนนับท่ีอานไดจากแอลอีดี (LED) และเปรียบเทียบกับจํานวนนับท่ีอานไดจากสวน

แสดงผล 7 สวนวาถูกตองหรือไมและบันทึกท่ีไดลงในตารางท่ี 4 
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รูปท่ี 4 วงจรนับ 5 แบบซิงโครนัส 

  

จํานวนนับจาก 

สัญญาณนาฬิกา 

คาท่ีอานไดจากฟลิป-ฟลอป คาท่ีอานไดจาก 

สวนแสดงผล 7 สวน C B A 

0     

1     

2     

3     

4     

5     

 

คําถามทายการทดลอง 

1. จงเชียนไดอะแกรมเวลา (Timing Diagram) ของ Qa Qb Qc และ Qd ของวงจรนับ 16 เม่ือเทียบกับ

สัญญาณนาฬิกา 

2. จงออกแบบวงจรนับโมดูลัส-8 โดยใช JK ฟลิฟ-ฟลอป พรอมท้ังอธิบายการทํางานของวงจร 
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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงานหนวยท่ี 8 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

  ช่ือหนวย ฟลิปฟลอบและวงจรนับ 

  เรื่อง ฟลิปฟลอบและวงจรนับ 

 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 
หมายเหตุ 

คะแนนเต็ม คะแนนท่ีได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1 การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2 การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3 ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 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 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน  1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   

รวม 25   

 

 

ลงชื่อ                                 ผูประเมิน 

        (นางสาวกาญจนา  อุพงศ)  
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แผนการจัดการเรียนรูท่ี  9 หนวยท่ี  9 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  12 

ชื่อหนวย วงจรเล่ือนขอมูลและหนวยความจํา ชั่วโมงรวม  5 ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง วงจรเล่ือนขอมูลและหนวยความจํา จํานวนชั่วโมง  5  ชั่วโมง 

 

หัวขอเรื่องและงาน 

1. วงจรรีจิสเตอร (Register) 

1.1 รีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเขาแบบอนุกรม - ออกแบบอนุกรม   

1.2 รีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเขาแบบอนุกรม - ออกแบบขนาน 

1.3 รีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเขาแบบขนาน - ออกแบบขนาน 

1.4 รีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเขาแบบขนาน - ออกแบบนุกรม 

2. ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูล 

2.1 ไอซีเบอร 74194 

2.2 ไอซีเบอร 74164 

3. หนวยความจํา 

3.1 หนวยความจํารอม  

3.2 หนวยความจําแรม 

3.3 หนวยความจําสํารอง 

สาระการเรียนรู 

 รีจิสเตอรเปนกลุมของฟลิปฟลอปท่ีตอทํางานรวมกัน จุดมุงหมายในการเก็บขอมูล หรือเลื่อนขอมูลใน

รูปของเลขฐานสองเรียงตามฟลิปฟลอปแตละตัวตามจังหวะของสัญญาณนาฬิกาในทิศทางท่ีตองการ โดยใชฟ

ลิปฟลอป 1 ตัว 

 หนวยความจําเปนอุปกรณท่ีใชสําหรับเก็บขอมูลท่ีเปนรหัสเลขฐานสอง เพ่ือใหสามารถนําขอมูลมาใช

งานไดตอไป หนวยความจําท่ีสรางจากสารก่ึงตัวนําท่ีใชงานกันอยูในปจจุบันนี้สามารถแบงออกไดเปน 2 ชนิด

ไดแก หนวยความจํารอมและหนวยความจําแรม 

 หนวยความจําสํารองเปนหนวยความจําท่ีสามารถเก็บขอมูลดิจิทัลไดจํานวนมาก ๆ และสามารถอาน

เขียนขอมูลไดรวดเร็ว ปจจุบันจําเปนตองใชในเครื่องใชในระบบดิจิทัลเชนกลองดิจิทัล โทรศัพทเคลื่อนท่ี 

อุปกรณเก็บขอมูลดิจิทัลท่ีใชในงานบันเทิง ระบบมัลติมิเดียร ระบบการสื่อสาร ตาง ๆ 
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จุดประสงคเชิงพฤติกรรมท่ีพึงประสงค  

 

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

1. อธิบายการทํางานของวงจรรีจีสเตอรชนิด

ตาง ๆ ได 

2. อธิบายการทํางานของไอซีรีจีสเตอรเลื่อน

ขอมูลได 

3. อธิบายหนวยความจําชนิดตาง ๆ ได 

4. ออกแบบวงจรรีจีสเตอรได 

5. ใชงานไอซีท่ีใชในวงจรรีจีสเตอรได 

6. แกไขวงจรรีจีสเตอรใหสามารถทํางาน

ตามท่ีกําหนดได 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3. ตอวงจรรีจีสเตอรไดถูกตอง 

2. ใชเครื่องมือวัดคาทางไฟฟา

ของวงจรรีจีสเตอรไดถูกตอง 

3. แสดงความสามารถ

ออกแบบวงจรรีจีสเตอรได 

     

  

 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาท่ี

ของนักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอ

ตนเองและสังคม 

4. แตงกายถูกตองตาม

ระเบียบ 

5. แสดงความเคารพดวย

ทาทีท่ีสวยงาม 

6. ทํางานดวยความเต็มใจ 

7. ใชวัสดุอุปกรณและ

เครื่องมืออยางประหยัด

ตระหนักถึงความปลอดภัย 
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แบบทดสอบกอนเรียน วิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 9 ช่ือหนวย วงจรเล่ือนขอมูลและหนวยความจํา 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1. ปจจุบันหนวยความจําท่ีมีหลักท่ีนิยมใชในระบบคอมพิวเตอรคือหนวยความจําชนิดใด 

    ก.  EEPROM     ข.  SD RAM 

    ค.  DDR RAM     ง.  MMC card 

2. ฮารดดิสกถูกคิดคนข้ึนครั้งแรกเม่ือใด 

    ก.  พ.ศ. 2510     ข.  พ.ศ. 2523 

    ค.  พ.ศ. 2529     ง.  พ.ศ. 2535 

3. หนวยความจําตอไปนี้ชนิดใดท่ีสามารถเก็บขอมูลไดมากท่ีสุด 

    ก.  CD     ข.  BD 

    ค.  DVD     ง.  DVD DL 

4. หนวยความจําตอไปนี้ชนิดใดท่ีนิยมใชในเครื่องใชดิจิทัลแบบพกพามากท่ีสุด 

    ก.  SD card     ข.  MMC card 

    ค.  BD     ง.  DVD  

5. แผน DVD ชนิดใดท่ีสามารถบันทึกขอมูลไดมากท่ีสุด 

    ก.  DVD-R     ข.  DVD+R  

    ค.  DVD+RW     ง.  DVD R DL 

6.  รีจิสเตอรทําหนาท่ีอะไร 

    ก.  เก็บขอมูลหรือเลื่อนขอมูลในระบบดิจิทัล 

    ข.  เก็บขอมูลหรือนับขอมูลในระบบดิจิทัล 

    ค.  นับขอมูลหรือเลื่อนขอมูลในระบบดิจิทัล 

    ง.  เก็บขอมูล เลื่อนขอมูลและนับขอมูลในระบบดิจิทัล 

7. วงจรเลื่อนขอมูลแบบ PISO มีคุณสมบัติอยางไร 

    ก.  ขอมูลเขาแบบขนาน ขอมูลออกแบบอนุกรม 

    ข.  ขอมูลเขาแบบอนุกรม ขอมูลออกแบบขนาน 

    ค.  ขอมูลเขาแบบอนุกรม ขอมูลออกแบบอนุกรม 

    ง.  ขอมูลเขาแบบขนาน ขอมูลออกแบบขนาน 
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8. จากรูปดานลาง สามารถใชไอซีเบอร74194 เปนวงจรเลื่อนขอมูลแบบใด 

             

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.  ถูกทุกขอ 

9. หนวยความจําหลักในคอมพิวเตอรหมายถึงหนวยความจําชนิดใด 

    ก.  ROM ข.  RAM 

    ค.  Hard disk     ง.  SD card 

10. หนวยความจําท่ีมีหลักการทํางานจากโครงสรางของ Flip Flop ไดแกชนิดใด 

    ก.  EEPROM     ข.  SD RAM 

    ค.  DDR RAM     ง.  MMC card 

เนื้อหาสาระ  

1. วงจรรีจิสเตอร (Register) 

1.1 รีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเขาแบบอนุกรม-ออกแบบอนุกรม  

 

110...0 1100101...011
เข้าอนุกรม ออกอนุกรม

  
 

1.2 รีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเขาแบบขนาน - ออกแบบอนุกรม 

                 
...11

10

0 1100101

0 1 0 0 1 1MSB LSB

ออกอนุกรม

เขาขนาน
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1.3 รีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเขาแบบอนุกรม- ออกแบบขนาน 

...11

10

0 1100101

0 1 0 0 1 1
MSB LSB

เขาอนุกรม

ออกขนาน

 
 

1.4 รีจิสเตอรเลื่อนขอมูลเขาแบบขนาน - ออกแบบขนาน 

               

0 1100101

MSB LSB

เขาขนาน

ออกขนาน

10 0 1 0 0 1 1

MSB LSB

10 0 1 0 0 1 1

 
 

2. ไอซีรีจิสเตอรเลื่อนขอมูล 

2.1 ไอซีเบอร 74194 

            

1

2

3

4
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8

7

5

9

10

11
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16Clear
Serial input (Shift right)
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Mode
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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. หนวยความจํา 

3.1 หนวยความจํารอม  

3.2 หนวยความจําแรม 

3.3 หนวยความจําสํารอง 
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กิจกรรมการเรียนการสอนกิจกรรมการเรียนการสอน  

ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

1.1 ครูบอกจุดประสงคของการเรยีนในบทเรียนน้ี 

1.2 ครูสอบถามความสําคญัของวงจรเลื่อนขอมลูและ

หนวยความจํา ในงานดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส 

1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรียน หนวยท่ี 9 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน

บทเรียนน้ี 

 1.2 นักเรียนบอกความสําคญัของวงจรเลื่อนขอมลู

และหนวยความจําในงานดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส 

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 9 

 1. คําถามประจํา

หนวย 

 2. แบบทดสอบกอน 

 เรียนหนวยท่ี 9 

2. ขั้นสอนทฤษฎ ี   

2.1 ครูอธิบายวงจรวงจรเลื่อนขอมูลและ

หนวยความจํา ใชสื่อ power point ประกอบ 

2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับวงจรเลือ่นขอมูลและ

หนวยความจําในงานดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส  

2.1 รับฟงคําบรรยาย 

2.2 ตอบคําถามและแสดงความคดิเห็น 

  1. power point  

  หนวยท่ี 9 

  2. คําถามหนวยท่ี 9 

3. ขั้นสรุป   

3.1 ครูและนักเรียนชวยกันสรุปและครซูักถาม 

ปญหาขอสงสยั 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยท่ี 9 

4. ขั้นสอนปฏิบัติ   

4.1 แบงกลุมนักเรียนเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 ครูใหนักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 9 

4.3 ควบคุมการปฏิบัติงาน 

4.4 ตรวจผลงานของนักศึกษา 

4.1 แบงกลุมเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 นักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 9 

4.3 ปฏิบัติงานตามใบงาน 

4.4 สงผลงานการปฏิบัต ิ

 1. ใบตรวจการ

ปฏิบัติงานหนวยท่ี 9 

  

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 9 

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 9 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรยีน 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลัง

เรียนหนวยท่ี 9 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเตมิเก่ียวกับวงจรเลื่อน

ขอมูลและหนวยความจํา และทํา แบบฝกหัดทาย

หนวยเรียนหนวยท่ี 9 สงในอาทิตยตอไป 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย 

6.1 รับมอบหมายงาน  1. ใบมอบงานหนวยท่ี 

9 

7.1 ตรวจความเรียบรอยของชุดฝกและความ

เรียบรอยของหองเรียนหองปฏิบัตงิาน 

7.1 ชวยกันจัดเก็บชุดฝกและทําความสะอาด

หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรียบรอย 

 1. ใบตรวจสอบความ 

 เรียบรอย 
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งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

 - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 9 

ขณะเรียน 

- ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับวงจรเลื่อนขอมูลและหนวยความจําท่ีใชในงานดิจิทัล

และอิเล็กทรอนิกส 

หลังเรียน 

- ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับวงจรเลื่อนขอมูลและหนวยความจําและทําแบบฝกหัด 

  ทายหนวยเรียนหนวยท่ี 9 สงภายในอาทิตยนี้ 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร หนวยท่ี 9 เรื่องวงจรเลื่อนขอมูล

และหนวยความจํา 

2. power point เรื่องวงจรเลื่อนขอมูลและหนวยความจํา 

3. แบบฝกหัดทายหนวยท่ี 9 

4. ของจริง (เครื่องมือวัด, อาร, ซี, ทรานซิสเตอร, ไอซีตามวงจรใบงานการทดลองท่ี 9) 

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

- ทดสอบกอนเรียน (Pre-test)  โดยใชขอสอบบทท่ี 9 จํานวน 10 ขอ 

 ขณะเรียน 

- ถาม – ตอบปญหา,  ความสนใจ,  ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

- ทดสอบหลังเรียน (Post-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 9 จํานวน 10 ขอ 

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 9 จํานวน 10 ขอ (แบบตัวเลือก) 

 2.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 3.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

          1. สุชิน ชินสีห. (2563). วงจรดิจิทัล. นนทบุรี : โรงพิมพ  บริษัท ศูนยหนังสือเมืองไทย จํากัด. 

 2. เอกสารประกอบการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 
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บันทึกหลังการสอน 

วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  รหัสวิชา 30120-2001  หนวยท่ี............สอนครั้งท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                        จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

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

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

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

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

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

 

                         

  ลงช่ือ

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

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี.........เดือน........................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 9 ช่ือหนวย วงจรเล่ือนขอมูลและหนวยความจํา 

จงอธิบาย/แสดงวิธีการคํานวณ 

1. จากรูปท่ีดานลาง จงอธิบายหลักการทํางานของวงจรเลื่อนขอมูลแบบ SISO 

 

10100010

ขอมูลเขา ขอมูลออก

 
 

2. จากรูปท่ีดานลาง จงอธิบายการทํางานของวงจร 

D Q
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CLR

PRD Q
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CLR
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D Q
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PR D Q
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ขอมูลเขาขนาน

พัลสสนําขอมูลเขา

ขอมูลออกอนุกรม

สัญญาณนาฬิกา
 

 

3. จากวงจรในรูปท่ีดานลาง จงอธิบายการเลื่อนขอมูลโดยใช JK Flip Flop 
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4. จงอธิบายขอแตกตางของหนวยความจําแรมชนิด SRAM กับ DRAM  

5. จงอธิบายคุณลักษณะของรอมตอไปนี้ 

 5.1 ROM 

 5.2 PROM 

 5.3 EPROM 

 5.4 EEPROM 

6. จงอธิบายคุณลักษณะของหนวยความจําตอไปนี้ 

 6.1 Hard disk 

 6.2 CD ROM 

 6.3 DVD 

 6.4 BD 

 6.5 SD card 

7. จากรูปดานลาง จงบอกหนาท่ีของพอรตตาง ๆ ของไอซี 74194  

1

2
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4
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8

7
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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

S0

1S

Outp

ut

Mode

74194
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แบบทดสอบหลังเรียน วิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 9 ช่ือหนวย วงจรเล่ือนขอมูลและหนวยความจํา 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1.  รีจิสเตอรทําหนาท่ีอะไร 

    ก.  เก็บขอมูลหรือเลื่อนขอมูลในระบบดิจิทัล 

    ข.  เก็บขอมูลหรือนับขอมูลในระบบดิจิทัล 

    ค.  นับขอมูลหรือเลื่อนขอมูลในระบบดิจิทัล 

    ง.  เก็บขอมูล เลื่อนขอมูลและนับขอมูลในระบบดิจิทัล 

2. วงจรเลื่อนขอมูลแบบ PISO มีคุณสมบัติอยางไร 

    ก.  ขอมูลเขาแบบขนาน ขอมูลออกแบบอนุกรม 

    ข.  ขอมูลเขาแบบอนุกรม ขอมูลออกแบบขนาน 

    ค.  ขอมูลเขาแบบอนุกรม ขอมูลออกแบบอนุกรม 

    ง.  ขอมูลเขาแบบขนาน ขอมูลออกแบบขนาน 

3. จากรูปดานลาง สามารถใชไอซีเบอร74194 เปนวงจรเลื่อนขอมูลแบบใด 

             

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.  ถูกทุกขอ 

4. หนวยความจําหลักในคอมพิวเตอรหมายถึงหนวยความจําชนิดใด 

    ก.  ROM ข.  RAM 

    ค.  Hard disk     ง.  SD card 

5. หนวยความจําท่ีมีหลักการทํางานจากโครงสรางของ Flip Flop ไดแกชนิดใด 

    ก.  EEPROM     ข.  SD RAM 

    ค.  DDR RAM     ง.  MMC card 
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6. ปจจุบันหนวยความจําท่ีมีหลักท่ีนิยมใชในระบบคอมพิวเตอรคือหนวยความจําชนิดใด 

    ก.  EEPROM     ข.  SD RAM 

    ค.  DDR RAM     ง.  MMC card 

7. ฮารดดิสกถูกคิดคนข้ึนครั้งแรกเม่ือใด 

    ก.  พ.ศ. 2510     ข.  พ.ศ. 2523 

    ค.  พ.ศ. 2529     ง.  พ.ศ. 2535 

8. หนวยความจําตอไปนี้ชนิดใดท่ีสามารถเก็บขอมูลไดมากท่ีสุด 

    ก.  CD     ข.  BD 

    ค.  DVD     ง.  DVD DL 

9. หนวยความจําตอไปนี้ชนิดใดท่ีนิยมใชในเครื่องใชดิจิทัลแบบพกพามากท่ีสุด 

    ก.  SD card     ข.  MMC card 

    ค.  BD     ง.  DVD  

10. แผน DVD ชนิดใดท่ีสามารถบันทึกขอมูลไดมากท่ีสุด 

    ก.  DVD-R     ข.  DVD+R  

    ค.  DVD+RW     ง.  DVD R DL 

เฉลยแบบทดสอบหนวยท่ี 9  

เรื่อง วงจรเล่ือนขอมูลและหนวยความจํา 

 

แบบทดสอบกอนเรียน  แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี คําตอบ  ขอท่ี 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 การทดลองชิฟทรีจิสเตอร (Shift Register) 

 

วัตถุประสงค 

- เพ่ือทดสอบหนาท่ีการทํางานของรีจิสเตอรในลักษณะการปอนขอมูลหลายๆชนิดดังนี้ 

- ขาเขาแบบอนุกรม ขาออกแบบอนุกรม (Serial In – Serial Out : SISO) 

- ขาเขาแบบอนุกรม ขาออกแบบขนาน (Serial In – Parallel Out : SIPO) 

- ขาเขาแบบขนาน ขาออกแบบขนาน (Parallel In – Parallel Out : PIPO) 

- ขาเขาแบบขนาน ขาออกแบบอนุกรม (Parallel In – Serial Out : PISO) 

 

ทฤษฎียอ 

 ชิฟทรีจิสเตอรเปนรีจิสเตอรท่ีใชกันมากในปฏิบัติการทางคณิตศาสตรของเ เราใชรีจิสเตอรเพ่ือเก็บ

ขอมูลจํานวนนอยเปนเวลาสั้น ๆ รีจิสเตอรประกอบดวยฟลิป-ฟลอป เปนภาค ๆ (Flip-Flop Stage) จํานวน

หนึ่ง แตละภาคเก็บขอมูล 1 บิทรีจิสเตอรจะเก็บขอมูลรวมกันเปนคํา (Word) 

การสงถายขอมูลจากรีจิสเตอรกระทําไดสองแบบคือ 

- การสงแบบขนาน การสงแบบนี้ทุกบิทของคํา ๆ หนึ่งจะปอนใหแกรีจิสเตอรในการเวลา

เดียวกัน การสงถายในแบบขนานตองการสายตอสําหรับแตละบิทแยกกัน 

- การสงแบบอนุกรมเปนการสงขอมูลทีละบิทตามลําดับผานสายตออันเดียวกัน 

 

อุปกรณที่ใชในการทดลอง 

- แผงทดลองดิจิทัล 

- ไอซีเบอร 7400 7408 7474 74175 

1. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของชิฟทรีจิสเตอร ชนิดขาเขาแบบอนุกรม ขาออกแบบอนุกรม 

- ตอวงจรตามท่ี 1 ไอซีท่ีใชคือเบอร 74175 

- เม่ือตอวงจรชิฟทรีจิสเตอรชนิดขาเขาแบบอนุกรม ขาออกแบบอนุกรมเสร็จแลวใหทําการลาง 

(Clear) ขอมูล เพ่ือใหเอาทพุทของฟลิฟ-ฟลอป แตละตัวเปน 0 หมด นั้นแสดงวาขอมูล 0000 จะเก็บไวใน

รีจิสเตอร 
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รูปท่ี 1 ชิฟทรีจีสเตอรชนิดขาเขาแบบอนุกรม ขาออกแบบอนุกรม 

 

ลําดับการเล่ือนขวา 

(Shift Right) 

ขอมูลในรีจีสเตอร 

D C B A 

เริ่มแรก     

ขอมูล 1 หลังจากชิฟทพัลซ (Shift Pulsa) แรก     

ขอมูล 0 หลังจากชิฟทพัลซท่ีสอง     

ขอมูล 1 หลังจากชิฟทพัลซท่ีสาม     

ขอมูล 1 หลังจากชิฟทพัลซท่ีสี ่     

 

ตารางท่ี 1 

 - ปอนขอมูลเขาแบบอนุกรม โดยสมมติขอมูลเปน 1101 แลวบันทึกผลของการเลื่อนขอมูลเขามาเก็บ

ไวในรีจิสเตอรลงในตารางท่ี 1 

 - จะเห็นวาหลังจากท่ีผานไป 4 ชิฟทพัลซแลว คําทางอินพุทคือ 1101 จะถูกเก็บไวในรีจิสเตอร 

 - ภายหลัง 4 ชิฟทพัลซชุดตอไป ขอมูลหรือคํา 1101 จะถูกสงออกไปท่ีเอาทพุทอยางอนุกรม 

 - เราสามารถจะใสขอมูลหรือคําใหมเขาไปในรีจิสเตอรโดยรวมจังหวะกับชิฟทพัลซ ซ่ึงจะชวยเลื่อนคํา

ท่ีเก็บไวสงออกไป และนําขอมูลใหมเขาแทน 

 - ปอนขอมูลชุดท่ีสองเขาแบบอนุกรม โดยสมมติขอมูลเปน 1001 แลวบันทึกผลของการเลื่อนขอมูล

เขามาเก็บไวในรีจิสเตอรลงในตารางท่ี 2   
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ลําดับการเล่ือนขวา 

(Shift Right) 

ขอมูลในรีจีสเตอร 

D C B A 

ขอมูลชุดแรก 1101     

ขอมูล 1 หลังจากชิฟทพัลซแรก     

ขอมูล 0 หลังจากชิฟทพัลซท่ีสอง     

ขอมูล 0 หลังจากชิฟทพัลซท่ีสาม     

ขอมูล 1 หลังจากชิฟทพัลซท่ีสี ่     

 

ตารางท่ี 2 

2. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของชิฟทรีจิสเตอร ชนิดขาเขาแบบขนาน ขาออกแบบขนาน 

- ตอวงจรตามท่ี 2 ไอซีท่ีใชคือเบอร 74175 

- เม่ือตอวงจรชิฟทรีจิสเตอรชนิดขาเขาแบบขนาน ขาออกแบบขนานเสร็จแลวใหทําการลาง (Clear) 

ขอมูล เพ่ือใหเอาทพุทของฟลิฟ-ฟลอป แตละตัวเปน 0 หมด นั้นแสดงวาขอมูล 0000 จะเก็บไวในรีจิสเตอร 

- ปอนขอมูลแบบ 4 บิท เขาแบบขนานตามตารางท่ี 3 โดยปอนเขาท่ีอินพุทของชิฟทรีจิสเตอรพรอม

กับชิฟทพัลซ 

 

 

 

รูปท่ี 3 ชิฟทรีจิสเตอรชนิดขาเขาแบบขนาน ขาออกแบบขนาน 
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ขอมูลอินพุต ขอมูลในรีจิสเตอร 

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. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของชิฟทรีจิสเตอร ชนิดขาเขาแบบขนาน ขาออกแบบอนุกรม 

- ตอวงจรตามท่ี 3 ไอซีท่ีใชคือเบอร 7400 และ 7474 

- ปอนขอมูลจํานวน 4 บิท คือ 1001 เขาท่ีอินพุทแบบขนาน พรอมกับปอนพัลซควบคุม (Control 

Pulse) 1 พัลซ ทําใหขณะขอมูล 1001 ถูกเก็บไวแลวในรีจิสเตอร 

 -  ทําการเลื่อนขอมูลใน 1001 ในรีจิสเตอรไปทางขวาทีละ 1 บิท โดยการปอนชิฟทพัลซทีละ 1 พัลซ 

และบันทึกผลท่ีปรากฏในการเลื่อนขอมูลลงในตารางท่ี 4 

 - ตรวจสอบความถูกตองนการเลื่อนขอมูลไปทางขวา วาถูกตองหรือไมใหสังเกตวาหลังชิฟทพัลสท่ีสี่ 

(ตรงกับจํานวน 4 บิทของขอมูล) ขอมูลในรีจิสเตอรจะสูญหายไปคือเปน 0000 

 

 

รูปท่ี 3 ชิฟทรีจีสเตอรชนิดขาเขาแบบขนาน ขาออกแบบอนุม 
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- ปอนขอมูล 1011 เขาไปเก็บไวในรีจิสเตอรตามหลักการท่ีไดกลาวมาแลว และดําเนินการเลื่อนขอมูล

ไปทางขวา และบันทึกผลท่ีปรากฏในการเลื่อนขอมูลลงในตารางท่ี 5 
 

ลําดับการเล่ือนขวา 

(Shift Right) 

ขอมูลในรีจีสเตอร 

D C B A 

เริ่มแรก     

หลังจากชิฟทพัลซแรก     

หลังจากชิฟทพัลซท่ีสอง     

หลังจากชิฟทพัลซท่ีสาม     

หลังจากชิฟทพัลซท่ีสี่     

 

ตารางท่ี 5 
 

4. ทดสอบหนาท่ีการทํางานของชิฟทรีจิสเตอร ชนิดขาเขาแบบอนุกรม ขาออกแบบขนาน 

       - ตอวงจรตามท่ี 4 ไอซีท่ีใชคือเบอร 7408 และ 7474 74175 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 4 ชิฟทรีจีสเตอรชนิดขาเขาแบบอนุกรม ขาออกแบบขนาน 

- เม่ือตอวงจรชิฟทรีจิสเตอรชนิดขาเขาแบบอนุกรม ขาออกแบบขนานเสร็จแลวใหทําการลาง (Clear) 

ขอมูล เพ่ือใหเอาทพุทของฟลิฟ-ฟลอป แตละตัวเปน 0 หมด นั้นแสดงวาขอมูล 0000 จะเก็บไวในรีจิสเตอร 

- ปอนขอมูลเขาแบบอนุกรม โดยสมมติขอมูลเปน 1101 แลวบันทึกผลของการเลื่อนขอมูลเขามาเก็บ

ไวในรีจิสเตอรลงในตารางท่ี 6 
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ลําดับการเล่ือนขวา 

(Shift Right) 

ขอมูลในรีจีสเตอร 

D C B A 

ขอมูลเริ่มแรก     

ขอมูล 1 หลังจากชิฟทพัลซแรก     

ขอมูล 1 หลังจากชิฟทพัลซท่ีสอง     

ขอมูล 0 หลังจากชิฟทพัลซท่ีสาม     

ขอมูล 1 หลังจากชิฟทพัลซท่ีสี ่     

ขอมูลหลังพัลซควบคุมเอาทพุต     
 

ตารางท่ี 6 
 

- เม่ือขอมูล 1101 ถูกเก็บไวในรีจิสเตอรแลว ใหตรวจดูวาขอมูลเอาทพุทแบบขนานมีขอมูลอะไร โดย

การปอนพัลซควบคุมเอาทพุท (Outpput Control Pulse) 1 พัลส แลวบันทึกขอมูลของเอาทพุทแบบขนานลง

ในตารางท่ี 6 
  

คําถามทายการทดลอง 

1. จงเขียนลอจิกไดอะแกรมสําหรับรีจิสเตอรขนาด 8 บิท เลื่อนไปทางซาย (Shift Left) 

และ 8 บิท เลื่อนไปทางขวา (Shift Right) 

2. จงออกแบบวงจรชิฟทรีจิสเตอรเพ่ือใหไดเอาทพุทท่ีมีรูปรางดังนี้ 

 
 

 

 

 



255 
  

แบบใหคะแนนการปฏิบัติงานหนวยท่ี 9 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

  ช่ือหนวย วงจรเลื่อนขอมูลและหนวยความจํา 

  เรื่อง วงจรเลื่อนขอมูลและหนวยความจํา 

 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 

หมายเหตุ คะแนน

เต็ม 

คะแนน

ท่ีได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1 การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2 การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3 ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 1   

1.4 เก็บรักษาเครื่องมือ และชุดทดลอง 1   

2.  ผลงาน    

ใบงานท่ี 8 เรื่องวงจรเลื่อนขอมูลและหนวยความจํา    

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 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   

รวม 20   

 

 

ลงชื่อ                                  ผูประเมิน 

        (นางสาวกาญจนา  อุพงศ)  
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แผนการจัดการเรียนรูท่ี 10 หนวยท่ี  10 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  13 

ชื่อหนวย ระบบตัวเลขและการคาํนวณ ชั่วโมงรวม  5  ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง   โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร จํานวนชั่วโมง  5  ชั่วโมง 

 

หัวขอเรื่องและงาน 

 1. ความรูเบื้องตนของไมโครคอนโทรลเลอร 

 2. โครงสรางหนวยความจําของไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-5และการใชงาน MCS-51 

สมรรถนะท่ีตองการ 

 1. อธิบายความรูเก่ียวกับไมโครคอนโทรลเลอรเบื้องตนได  

 2. จําแนกตระกูลและหนาท่ีสวนตางๆของไมโครคอนโทรลเลอรได  

 3. เขาใจถึงโครงสรางของไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 ได 

สาระสําคัญ 

 ไมโครคอนโทรลเลอร (อังกฤษ: Microcontroller มักยอวา µC, uC หรือ MCU) คือ อุปกรณควบคุม 

ขนาดเล็ก ซ่ึงบรรจุความสามารถท่ีคลายคลึงกับระบบคอมพิวเตอร โดยในไมโครคอนโทรลเลอรไดรวมเอา 

ซีพียู, หนวยความจําและพอรต ซ่ึงเปนสวนประกอบหลักสําคัญของระบบคอมพิวเตอรเขาไวดวยกัน โดยทําการ

บรรจุเขาไวในตัวถังเดียวกัน 

จุดประสงคเชิงพฤติกรรมท่ีพึงประสงค  

 

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

 1. อธิบายความรูเก่ียวกับ                  

ไมโครคอนโทรลเลอรเบื้องตนได  

2. จําแนกตระกูลและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของ

ไมโครคอนโทรลเลอรได 

3. บอกสวนประกอบของ

ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 ได  

4. อธิบายโครงสรางภายใน

ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 ได  

5. บอกสวนประกอบและโครงสรางภายใน

ของไมโครคอนโทรลเลอร Arduino ได 

1. สามารถอธิบายโครงสราง

ไดสวนประกอบได 

2. แยกประเภทของ

ไมโครคอนโทรลเลอรได 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาท่ี 

ของนักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอ 

ตนเอง และสังคม 

4. แตงกายถูกตองตาม 

ระเบียบของสถานศึกษา 

 

 



257 
  

แบบทดสอบกอนเรียน วิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 10 ช่ือหนวย โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

 

หนวยท่ี 10 โครงสรางและสวนประกอบไมโครคอนโทรลเลอร 

คําส่ัง จงเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดเพียงขอเดียว 

     1.ไมโครคอนโทรลเลอร (Microcontroller ) มีความหมายตรงกับขอใด  

 ก. ระบบโทรทัศนท่ีมาประยุกตใชงานไดหลากหลาย  

 ข. ระบบโทรศัพทท่ีมาประยุกตใชงานไดหลากหลาย  

 ค. ระบบคอมพิวเตอรขนาดเล็กท่ีมาประยุกตใชงานไดหลากหลาย  

 ง. ระบบเครื่องเสียงท่ีมาประยุกตใชงานไดหลากหลาย 

2. ขอใดกลาวผิด 

 ก. รอมมีคุณสมบัติ อานได เขียนไมได  

 ข. หนวยประมวลผลกลาง ปจจุบันอยูในรูปของไอซีท่ีเรียกอีกไมโครโปรเซสเซอร  

 ค. อุปกรณสวิตช ถือวาเปนอุปกรณอินพุต  

 ง. แรมเรียกอีกอยางหนึ่งวาหนวยความจ าโปรแกรม  

3. ไมโครคอนโทรลเลอรขนาด 8 บิต ตระกูลใดท่ีมีการท างานเปนแบบ RISC  

 ก. ตระกูล AVR    ข. ตระกูล MSC-51  

 ค. ตระกูล PICTURE    ง. ตระกูล BASIC STOP  

4. ไมโครคอนโทรลเลอรเบอร ATmega48 พอรตอินพุตเอาตพุตใหใชงานจ านวน  

 ก. 33 ขา     ข. 23 ขา  

 ค. 13 ขา     ง. 3 ขา ก.  

5. ขอใดไมใชคุณสมบัติท่ีถูกตองของ ATmega48  

 ก. มีหนวยความจ าขอมูล (RAM)  

 ข. มีหนวยความจําสําหรบัเก็บโปรแกรมแบบแฟลช (ROM)  

 ค. มีพอรตอินพุตเอาตพุตใหใชงานจํานวน 23 ขา  

 ง. มี Timer/Counters ขนาด 8 บิต 5 ตัว และ 16 บิต 10 ตัว  

6. ATmega48 มีหนวยความจําขนาดเทาไร  

 ก. รอมขนาด 8 Kbyte สามารถเขียน-ลบไดประมาณ 10,000 ครั้ง  

 ข. รอมขนาด 2 Kbyte สามารถเขียน-ลบไดประมาณ 10,000 ครั้ง  

 ค. รอมขนาด 4 Kbyte สามารถเขียน-ลบไดประมาณ 10,000 ครั้ง  

 ง. รอมขนาด 4 Kbyte สามารถเขียน-ลบไดประมาณ 100,000 ครั้ง  
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7. ATmega48 มีโมดูลสรางสัญญาณ Pulse width Modulator (PWM) ท้ังหมดก่ีแหลง  

 ก. 4 ชุด 12 ชองสัญญาณ   ข. 4 ชุด 8 ชองสัญญาณ  

 ค. 3 ชุด 12 ชองสัญญาณ   ง. 3 ชุด 6 ชองสัญญาณ  

8. ARDUINO UNO R3 ขาใดมีโครงสรางภายในรับสัญญาณ I2C (SCA)  

 ก. D0      ข. C7  

 ค. B5      ง. A5  

9. ขา Digital 11 ของ ARDUINO UNO R3 นอกจากจะเปนพอรตดิจิทัลแลวยังมีหนาท่ีเปนขา  

 ก. Capture/Compare/PWM (Pulse Width Modulation)  

 ข. Parallel Mode Operation  

 ค. SPI (SS)  

 ง. In-Circuit Serial Programming  

10. ARDUINO UNO R3 พอรตใดท่ีเหมาะสําหรับตอใชงานการสื่อสารแบบอนุกรม  

 ก. PORTB     ข. Analog 4  

 ค. PORTD     ง. Digital 0 

 

ความรูเกี่ยวกับไมโครคอนโทรลเลอรเบ้ืองตน 

 ไมโครคอนโทรลเลอร (อังกฤษ: Microcontroller มักยอวา µC, uC หรือ MCU) คือ อุปกรณควบคุม

ขนาดเล็ก ซ่ึงบรรจุความสามารถท่ีคลายคลึงกับระบบคอมพิวเตอร โดยในไมโครคอนโทรลเลอรไดรวม 

เอาซีพียูหนวยความจําและพอรต ซ่ึงเปนสวนประกอบหลักสําคัญของระบบคอมพิวเตอรเขาไวดวยกันโดยทํา

การบรรจุเขาไวในตัวถังเดียวกัน 

 ไมโครคอนโทรลเลอรถาแปลความหมายแบบตรงตัวก็คือ ระบบคอนโทรลขนาดเล็กเรียกอีกอยาง

หนึ่งคือเปนระบบคอมพิวเตอรขนาดเล็ก ท่ีสามารถนํามาประยุกตใชงานไดหลากหลาย โดยผานการออกแบบ

วงจรใหเหมาะกับงานตาง ๆ และยังสามารถโปรแกรมคําสั่งเพ่ือควบคุมขา Input / Output เพ่ือสั่งงานใหไป

ควบคุมอุปกรณตาง ๆ ไดอีกดวย ซ่ึงก็นับวาเปนระบบท่ีสามารถนํามาประยุคใชงานไดหลากหลาย ท้ังทางดาน

Digital และ Analog ยกตัวอยางเชน ระบบสัญญาณตอบรับอัตโนมัติ, ระบบบัตรคิว, ระบบตอกบัตรพนักงาน 

และอ่ืนๆ ยิ่งระบบไมโครคอนโทรลเลอรในยุคปจจุบันนั้นสามารถท าการเชื่อตอกับระบบ Networkของ

คอมพิวเตอรท่ัวไปไดอีกดวย ดังนั้นการสั่งงานจึงไมใชแคหนาแผงวงจร แตอาจจะเปนการสั่งงานอยูคนละซีก

โลกผานเครือขายอินเตอรเน็ตก็ได 
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ไมโครคอนโทรลเลอรตระกูลตาง ๆ ท่ีไดรับความนิยมและมีพัฒนาการมาจนถึงปจจุบันมีดังนี้ 

1. Z-80 

ไมโครคอนโทรลเลอรท่ีนิยมใชกัน เริ่มตั้งแตตัวแรกท่ีเปนลักษณะของ CPU ไมถึงข้ันเรียกวา

ไมโครคอนโทรลเลอร ก็คือ ตระกูล Z80 เปนลักษณะของ CPU เล็กๆ ท่ีตองอาศัย IO ตางๆ เพ่ิมเติมเขามามาก 

จึงท าใหบอรดมีขนาดคอนขางใหญ จัดไดวาเปนการเริ่มตนการเรียนรูท่ีดีของยุคสมัยนั้น ท าใหไดเรียนรูชุดค 

าสั่งท่ีเปน Op Code 

 

 

 

2. MCS-51 

บริษัทท่ีสรางไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 เปนบริษัทแรกคือบริษัท Intel ตระกูล MCS-51 

เปนตระกูลท่ีพัฒนาตอจาก Z80 ทําใหการศึกษาเรียนรูไมโครคอนโทรลเลอรงายข้ึนกวาเดิม ไมวาจะเปนการ

เขียนโปรแกรมในลักษณะของ Assembly Code แลวโหลดลงบอรดเพ่ือใชงาน ตลอดสถาปตยกรรมในการ

ออกแบบ ไมโครคอนโทรลเลอรรุนนี้จะชวยลดอุปกรณรอบขางลงไปไดมาก เหมาะท่ีจะนําไปใชงานจริง 
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ตัวอยางการตอใชงาน MCS-51 บนบอรดทดลองจริง อุปกรณรอบขางจะนอยกวา Z-80 มากทําให

ออกแบบวงจรไดงายข้ึนมาก 

 

 

 

 

 

 

3.PIC 

บริษัท Microchip Technology เปนผูสรางและผลิต PIC เปนไมโครคอนโทรลเลอรยุคตอมาท่ีไดรับ

ความนิยมสู ง อีกตระ กูลหนึ่ ง  ตั้ งแตอดีตจนถึ งป จจุบั น  คํ าว า  PIC ย อมาจากคําว า  (Peripheral 

InterfaceController) ไมโครคอนโทรลเลอรตระกูลนี้ มีการพัฒนาเทคโนโลยีข้ึนในทุกดาน ทําใหไดรับความ

นิยมกวาไมโครคอนโทรลเลอรยุคเกา เพราะในเรื่องของอุปกรณตอพวงท่ีมีนอย ประกอบกับมีหนวยความจํา

EEPROM ในตัว จึงทําใหงายตอการบันทึกและจัดก็บขอมูล และ PORT ตางๆ ไดมีการ latch ในตัว IC อยูแลว 

จึงสามารถตอออกมาใชงานภายนอกไดโดยตรง มีกระแสและแรงดันท่ีเพียงพอ และอีกความสามารถหนึ่ง คือ

สามารถโปรแกรมตัว Boot Loader เขาไปในตัวไมโครคอนโทรลเลอรได จึงท าใหงายในการโหลดโปรแกรม

เขาไปจากคอมพิวเตอรโดยผานทาง Serial Port และกดปุม Reset เพียงอยางเดียว ไมตองการเครื่องโปรแกรม 

IC เพ่ิมเติม อยางท่ีตองมีกับระบบไมโครคอนโทรลเลอรรุนเกาอยาง MCS-51 

 

 

 

 

ตัวอยางการตอใชงาน PIC กับบอรดทดลองจริง ฟงกชั่นการใชงานคอนขางครบ และโปรแกรมงาย 

โดย CCS, HI-TECH C Compiler, C18 C Compile, C30 C Compiler, MPLAB เปนตน 
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4.AVR 

AVR เปนไมโครคอนโทรลเลอรรุนตอมาท่ีมีการพัฒนาตอมาจาก MCS-51 โดยบริษัท ATMEL อัน

เนื่องมาจากวา MCS-51 ยุคหลังนี้ไมคอยมีคนใชงานจริง และมีใชงานแตเฉพาะในสถาบันการศึกษา เปนเชนนี้

ก็เพราะวาการออกออกแบบวงจรท่ีคอนขางยุงยาก และตองอาศัยการตออุปกรณรวมเยอะนั้นเองดังนั้น AVR 

จึงเขามาเปนท่ีนิยมในการทํางานดานนี้ โดยคุณสมบัติหลักท่ีนาสนใจก็คือ สามารถ Interfaceผาน USB ได

โดยตรง ซ่ึงไมโครคอนโทรลเลอรยุคเกาทําไดโดยตอผานพอรต RS-232 แตเนื่องดวยคอมพิวเตอรยุคใหม พอรต 

RS-232 เริ่มหายาก ดังนั้น AVR จึงไดรับความนิยม 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

5. Arduino 

Arduino เปนไมโครคอนโทรลเลอรบอรดแบบสําเร็จรูปในยุคปจจุบัน ซ่ึงถูกสรางมาจาก Controller

ตระกูล ARM ของ ATMEL ขอดีของไมโครคอนโทรลเลอรบอรดคือเรื่องของ Open Source ท่ีสามารถนําไป
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พัฒนาตอเปนอุปกรณตางๆไดและความสามารถในการเพ่ิม Boot Loader เขาไปท่ีตัว ARM จึงท าใหการ

Upload Code เขาตัวบอรดสามารถท าไดงายข้ึน และยังมีการพัฒนา Software ท่ีใชในการควบคุมตัวบอรด

ของ Arduino มีลักษณะเปนภาษา C++ ท่ีโปรแกรมเมอรมีความคุนเคยในการใชงาน ตัวบอรดสามารถนํา

โมดูลมาตอเพ่ิม ซ่ึงทาง Arduino เรียกวาเปน shield เพ่ือเพ่ิมความสามารถเพ่ิมข้ึน 

 

 

 

 

 

 

 

 หนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

โครงสรางโดยท่ัวไปของไมโครคอนโทรลเลอรสามารถแบงออกมาไดเปน 5 สวนใหญๆ ดังตอไปนี้ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1. หนวยประมวลผลกลางหรือซีพียู (CPU : Central Processing Unit) 

2. หนวยความจํา (Memory) สามารถแบงออกเปน 2 สวน คือหนวยความจําท่ีมีไวสําหรับเก็บ

โปรแกรมหลัก (Program Memory) เชน Flash Memory ลักษณะการทํางานของหนวยความจํานี้ เปน

หนวยความจําท่ีอาน-เขียนไดดวยไฟฟา เปรียบเสมือนฮารดดิสกของเครื่องคอมพิวเตอรตั้งโตะ คือขอมูลใด ๆ 

ท่ีถูกเก็บไวในนี้จะไมสูญหายไปแมไมมีไฟเลี้ยง อีกสวนหนึ่งคือหนวยความจําขอมูล (Data Memory) ใชเปน

เหมือนกับกระดาษทดในการคํานวณของซีพียู และเปนท่ีพักขอมูลชั่วคราวขณะทํางาน แตหากไมมีไฟเลี้ยงใน
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การท างานขอมูลจะหายไปคลายกับหนวยความแรม (RAM) ในเครื่องคอมพิวเตอรท่ัวๆไป แตสําหรับ

ไมโครคอนโทรลเลอรสมัยใหม หนวยความจ าขอมูลมีท้ังท่ีเปนหนวยความจําแรม ซ่ึงขอมูลจะหายไปเม่ือไมมี

ไฟเลี้ยง และเปนอีอีพรอม (EEPROM : Erasable Electrically Read-Only Memory) ซ่ึงสามารถเก็บขอมูล

ไดแมไมมีไฟเลี้ยงก็ตาม ในอดีตเปนหนวยความจ าโปรแกรมแบบ EPROM หนวยความจ าท่ีลบดวยแสง 

3. สวนติดตอกับอุปกรณภายนอก หรือพอรต (Port) มี 2 ลักษณะคือ พอรตอินพุต (Input Port) และ

พอรตสงสัญญาณหรือพอรตเอาตพุต (Output Port) สวนนี้จะใชในการเชื่อมตอกับอุปกรณภายนอก ถือวาเปน

สวนท่ีสําคัญมาก พอรตอินพุตรับสัญญาณเพ่ือน าไปประมวลผลและสงไปแสดงผลท่ีพอรตเอาตพุต เชน การ

ติดสวางของหลอดไฟ เปนตน 

4. ชองทางเดินของสัญญาณ หรือบัส (BUS) คือเสนทางการแลกเปลี่ยนสัญญาณขอมูลระหวาง ซีพียู

หนวยความจําและพอรต เปนลักษณะของสายสัญญาณจํานวนมากอยูภายในตัวไมโครคอนโทรลเลอร โดย

แบงเปนบัสขอมูล (Data Bus) บัสแอดเดรส (Address Bus) และบัสควบคุม (Control Bus) 

5. วงจรกําเนิดสัญญาณนาฬิกา นับเปนสวนประกอบท่ีสําคัญมากอีกสวนหนึ่ง เนื่องจากการท างานท่ี

เกิดข้ึนในตัวไมโครคอนโทรลเลอร จะข้ึนอยูกับการกําหนดจังหวะ หากสัญญาณนาฬิกามีความถ่ีสูง จังหวะการ

ทํางานก็จะสามารถท าไดถ่ีข้ึน สงผลใหไมโครคอนโทรลเลอรตัวนั้น มีความเร็วในการประมวลผลสูงตามไปดวย 

การเขียนโปรแกรมไมโครคอนโทรลเลอรภาษาซีถือวาเปนภาษาระดับกลาง 

 

ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 

ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 ไดจัดใหมีสวนประกอบภายใน เพ่ืออา นวยความสะดวกแกผูเชน ไทม

เมอร/เคาเตอร พอรตอนุกรม (Serial Port) และสําหรับไมโครคอนโทรลเลอรบางตัวอาจมีสวนอ่ืนเพ่ิมเติมเขา

มาอีกเชนเบอรAT80C515, AT80C535 มีวงจรแปลงสัญญาณอนาล็อกเปนสัญญาณดิจิทัล (Analog to Digital 

Converter) 

2.1.1 คุณสมบัติท่ัวไปของไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 

เนื่องจากคุณสมบัติของไมโครคอนโทรลเลอรแตละเบอรนนจะมีความแตกตางกันในรายละเอียด ใน

ท่ีนี้จะขออางถึงเบอร AT89S52 ของบริษัท Atmel ซ่ึงเปนไมโครคอนโทรลเลอรขนาด 8 บิต มีคุณสมบัติดังนี้ 

- มีหนวยความจา แบบแฟลช (Flash Memory) ขนาด 8กิโลไบท 

- โปรแกรมผานพอรตอนุกรมมาตรฐาน SPI (SPI Serial Interface) 

- สามารถโปรแกรมและลบซํ้านับได 1000ครั้ง 

- ใชแหลงหลงจายไฟกระแสตรงขนาด 5 โวลต( ทา งานในชวง 4-6 โวลต) 

- ทํางานดวยสัญญาณนาฬิกาตั้งแต0-24 MHz 

- สามารถปองกนั หนวยความจา ได3 ระดับ 

- มีหนวยความจา ขอมูล(RAM) ขนาด 256ไบต 
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- มี 32 บิตอิสระสามารถเขาถึงระดับบิตได 

- มีไทเมอร/ เคาเตอรขนาด 16-bit ท้ังหมด 2 ตัว 

- รองรับอินเตอรรับได 8 แหลง 

- สามารถสื่อสารขอมูลแบบอนุกรมไดดวย UART Channel 

- มีโหมดการท างานแบบ Low Power Idle และ Power Down เพ่ือประหยัด 

    พลังงาน 

- มี Watchdog Timer เพ่ือใหการท างานของระบบสามารถ Reset ไดอัตโนมัติ 

สถาปตยกรรมของไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 (เบอร AT89S52) 

การจัดเรียงขาของ MCS-51(เบอร AT89S52) เปนไปตามรูป 

 

 

 

 

 

 

 

 

- VCC ตอไฟเลี้ยง (Supply Voltage 5 V) 

- GND ตอกราวด(Ground) 

- Port 0 (P0.0-P0.7) เปนพอรต 2 ทิศทางขนาด 8 บิตสามารถท างานได 2 หนาท่ีคือเปนพอรต

อินพุต 

- เอาตพุตท่ัวไป และใชเปนพอรตสําหรับติดตอกับหนวยความจําภายนอกคือรับสงขอมูล และ

กําหนดแอดเดรสไบตตอ (A0-A7) 

- Port 1 (P1.0-P1.7) เปนพอรต 2 ทิศทางขนาด 8 บิต มีการตอความตานทาน (Pull-up 

Resistant) ไวภายใน ทา หนาท่ีเปนพอรตอินพุตเอาตพุตท่ัว ไป นอกจากนั้นยังใชงานเปนขา

อินพุตเอาตพุตของไทเมอร2 

- Port 2 (P2.0-P2.7) เปนพอรต 2 ทิศทางขนาด 8 บิต มีการตอความตานทาน (Pull-up 

Resistant) ไวภายใน สามารถท างานได 2 หนาท่ีคือเปนพอรตอินพุตเอาตพุตท่ัวไป และใชเปน

พอรตสําหรับติดตอกบั หนวยความจา ภายนอกคือรับสงขอมูลและกา หนด แอดเดรสไบตสูง 

(A8-A15)Port3 (P3.0-P3.7) เปนพอรต 2 ทิศทางขนาด 8 บิตและ มีการตอความตานทาน (Pull-

up Resistant)ไวภายในทําหนาท่ีคือเปนพอรตอินพุตเอาตพุตท่ัว ไปยังใชงานเปนสัญญาณควบคุม

การติดตอกับหนวยความจา การอินเตอรรัปตและอ่ืนๆRST เปนขาอินพุตท่ีใชสัญญาณสําหรับรี

เซ็ตซีพียูซีพียจูะถูกรีเซ็ตเม่ือขานี้เปนลอจิก“1” นาน 2แมชินไซเคิล หรือ 24 ไซเคิลของสัญญาณ



265 
  

นาฬิกาALE/PROG ทําหนาท่ีเปนขาเอาตพุตเม่ือซีพียูตองการติดตอกับหนวยความจําภายนอกจะ

ทําการสงสัญญาณพลัสออกมาท่ีขานี้เพ่ือทําการแอดเดรสไบตตอของหนวยความจา ภายนอกและ

ขานี้จะเปนอินพุตเม่ืออยูในระหวางโปรแกรมแฟลช PSEN เปนขาเอาตพุตใชในการติดตอกับ

หนวยความจา โปรแกรมภายนอกคือเม่ือซีพียูทําการประมวลผลกับหนวยความจําภายนอกขานี้

จะแอคทีฟสองครั้ง EA/VPP เปนขาเอาตพุตและตองการลอจิก “0” เพ่ือยอมใหซีพียูสามารถ

เขาถึงหนวยความจาภายนอกไดซ่ึงอยูท่ีตําแหนง 0000H ถึงFFFFH นอกจากนี้แลวขานี้ยังใชรับไฟ 

12 โวลตเพ่ือใชในระหวางท่ีทําการโปรแกรมแฟลช XTAL1 เปนขาอินพุตของวงจรออสซิลเลเตอร

แอมปลิไฟเออรและยงัเปนอินพุตของวงจรกา เนิดสัญญาณนาฬิกาภายใน XTAL2 เปนขาเอาตพุต

ของวงจรออสซิลเลเตอรแอมปลิไฟเออร 

 

เนื้อหาสาระ  

1. ความรูเบ้ืองตน 

    1.1 ความรูเก่ียวกับไมโครคอนโทรลเลอรเบื้องตน 

 1.2 ไมโครคอนโทรลเลอรตระกูลตางๆ 

2. หนาท่ีและสวนตางๆของไมโครคอนโทรลเลอร 

3. ไมโครคอนโทรลเลอร AVR 

    3.1 หนาท่ีและหลักการทํางาน 

    3.2 โครงสรางและสวนประกอบ 

    3.3 รูปแบบการทําไปใชงาน 

    3.4 วธิีการรักษาและการซอมบํารุง 

4. บอรดไมโครคอนโทรลเลอร Arduino 

    4.1 หนาท่ีและหลักการทํางาน 

    4.2 โครงสรางและสวนประกอบ 

    4.3 รูปแบบการทําไปใชงาน 

    4.4 วธิีการรักษาและการซอมบํารุง 
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กิจกรรมการเรียนการสอน 

ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

1.1 ครูบอกจุดประสงคของการเรยีนในบทเรียนน้ี 
1.2 ครูสอบถามความสําคญัของโครงสรางและ
หนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 
1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 10 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน
บทเรียนน้ี  
 1.2 นักเรียนบอกความสําคญัของ 

โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของ    

ไมโครคอนโทรลเลอร 

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรยีนหนวยท่ี 10 

 1. คําถามประจําหนวย 
 2. แบบทดสอบกอน 
  เรียนหนวยท่ี 10 

2. ขั้นสอนทฤษฎ ี   

 2.1 ครูอธิบายความสําคญัของโครงสรางและหนาท่ี
สวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร      ใชสื่อ 
power point ประกอบการสอน 
 2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับการทํางานของ      
โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของ    
ไมโครคอนโทรลเลอร 

2.1 รับฟงคําบรรยาย 
2.2 ตอบคําถามและแสดงความคดิเห็น 

 1. power point  
  หนวยท่ี 10 
 2. คําถามหนวยท่ี 10 

3. ขั้นสรุป   

 3.1 ครูและนักเรยีนชวยกันสรุปและครซูักถาม 

 ปญหาขอสงสัย 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยท่ี 10 

4. ขั้นสอนปฏิบัติ   

4.1 ใหนักศึกษาโครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ 

ของ ไมโครคอนโทรลเลอรและทําตามใบมอบงานท่ี 

10 

4.1 นักศึกษาแสดงผังโครงสรางและหนาท่ีสวน

ตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

 1.ใบตรวจผลงานตามใบ

มอบงานท่ี 10 

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี  

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 10 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรยีน 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลัง

เรียนหนวยท่ี 10 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเตมิเก่ียวกับการ

คํานวณเก่ียวกับระบบตัวเลขและ การคํานวณ และ

ทํา ตามใบมอบงานท่ี 10 และทําแบบฝกหัดทาย

หนวยเรียนหนวยท่ี 10 สงในสัปดาหตอไป 

6.1 รับมอบหมายงาน  1. ใบมอบงานหนวยท่ี 

10 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย   

7.1 ตรวจความเรียบรอยและความเรียบรอย 

        ของหองเรียนหองปฏิบัติงาน 

7.1 ชวยกันจัดเก็บและทําความสะอาด      

หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรียบรอย 

 1.ใบตรวจสอบความ 

  เรียบรอย 
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งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

 - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 10 

ขณะเรียน 

 - ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับโครงสรางไมโครคอนโทรลเลอร  

หลังเรียน 

      - ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับโครงสรางไมโครคอนโทรลเลอร และทําแบบฝกหัดทายหนวย

เรียนหนวยท่ี 10 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร หนวยท่ี 10 เรื่อง โครงสราง

ไมโครคอนโทรลเลอร  

2. สไลดอิเล็กทรอนิกส (power point) เรื่อง ระบบตัวเลขและการคํานวณ 

3. แบบฝกหัดทายหนวยเรียนท่ี 10 

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

- ทดสอบกอนเรียน (Pre-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 10 แบบตัวเลือก จํานวน 10 ขอ  

 ขณะเรียน 

- ถาม – ตอบปญหา,  ความสนใจ,  ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

- ทดสอบหลังเรียน (Post-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 10 แบบตัวเลือก จํานวน 10 ขอ              

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลกอนเรียนหนวยท่ี 10 จํานวน 10 ขอ  

2.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 10 จํานวน 10 ขอ 

 3.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 4.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

          1. สุชิน ชินสีห. (2563). วงจรดิจิทัล นนทบุรี : โรงพิมพ  บริษัท ศูนยหนังสือเมืองไทย จํากัด. 

 2. เอกสารประกอบการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001  
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บันทึกหลังการสอน 

วิชา  ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  รหัสวิชา  30120-2001  หนวยท่ี...........สอนครัง้ท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                        จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

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

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

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

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

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

 

                         

  ลงช่ือ

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

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี........เดือน.........................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 10 ช่ือหนวย โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

 

 จงอธิบาย ใหผูเรียนกาเครื่องหมายถูก / ในขอท่ีคิดวาถูก และกาเครื่องหมายผิด x ในขอท่ีคิดวาผิด 

____1.สวนประกอบของไมโครคอนโทรลเลอรคือ หนวยอินพุต/เอาตพุต หนวยประมวลผล 

       หนวยความจํา และพอรต 2. Arduino เปนภาษาเยอรมันน 

____3. ขาพอรตของไมโครคอนโทรลเลอรคือขาท่ีตอกับอุปกรณอินพุต/เอาตพุต  

____4. ไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล Arduino มีการทํางานแบบ RISC  

____5. Arduino Ethernet With PoE Module เปนบอรด Arduino ท่ีใช MCU เบอรเดียวกับ Arduino 

      Uno SMD 

____6. ไมโครคอนโทรลเลอรมักยอวา µC, uC หรือ MCU  

____7. ปจจุบันบริษัท Microchip Technology เปนผูสรางไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล Arduino  

____8. Arduino ไมโครคอนโทรลเลอรบอรดแบบสําเร็จรูป  

____9. Arduino Uno R3 เปนบอรด Arduino ท่ีไดรับความนิยมมากท่ีสุด  

____10. Arduino Pro Mini 328 3.3 V เปนบอรด Arduino ขนาดเล็ก  

____11. Arduino Mega 2560 R3 เปนบอรด Arduino ท่ีออกแบบมาสําหรับงานท่ีตองใช I/O มากกวา   

       Arduino Uno R3    

____12. Arduino Mega ADK เปนบอรดท่ีออกแบบมาใหบอรด Mega 2560 R3 สามารถติดตอกับ อุปกรณ  

       Android Device ผานพอรต USB Host ของบอรดได  

____13. ไมโครคอนโทรลเลอรท่ีนิยมใชกัน เริ่มตั้งแตตัวแรกท่ีเปนลักษณะของ CPU ไมถึงข้ันเรียกวา  

       ไมโครคอนโทรลเลอรก็คือ ตระกูล Z80  

____14. AVR เปน ไมโครคอนโทรลเลอรรุนหลังๆ ท่ีมีการพัฒนาตอมาจาก MCS-51 โดยบริษัท ATMEL 

____15. Raspberry Pi เปน Board ใช Controller ตระกูล ARM  

____16. Arduino Due เปนบอรด Arduino ท่ีเปลี่ยนชิป MCU ใหม ซ่ึงจากเดิมเปนตระกูล AVR เปลี่ยนเปน 

       เบอร AT91SAM3X8E (ตระกูล ARM Cortex-M3)  

____17. โมดูลมาตอเพ่ิมของ Arduino จะเรียกวาเปน Shield  

____18. หนวยความจ าสามารถแบงออกเปน 2 สวน คือ หนวยความจ าโปรแกรม และหนวยความจ า ขอมูล  

____19. ตระกูล MCS-51 เปนตระกูลท่ีเกิดมากอน Z80  

____20. AVR มีคุณสมบัติหลักท่ีคือสามารถ Interface ผาน USB ไดโดยตรง 
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แบบทดสอบหลังเรียน วิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 10 ช่ือหนวย โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

 

 จงทําเครื่องหมาย × ลงในขอท่ีถูกตองท่ีสุด 

1. MCU เปนชื่อเรียกของอะไร 

  ก. ไมโครคอนโทรลเลอร ข. ไมโครโปรเซสเซอร 

 ค. หนวยประมวลผลกลาง ง. หนวยความจํา 

2. ขอใดเปนความแตกตางระหวางไมโครโปรเซสเซอรกับไมโครคอนโทรลเลอร 

 ก. ไมโครโปรเซสเซอรมีหนวยความจําภายใน 

  ข. ไมโครคอนโทรลเลอรไมมีความจําภายใน 

  ค. ไมโครโปรเซสเซอรมีหนวยความจําและพอรตเชื่อมตออุปกรณอินพุตและเอาตพุต 

  ง. ไมโครคอนโทรลเลอรมีหนวยความจําและพอรตเชื่อมตออุปกรณอินพุตและเอาตพุต 

3. โครงสรางพ้ืนฐานของไมโครคอนโทรลเลอรขอใดไมใชสวนประกอบของโครงสราง 

  ก. หนวยความจําขอมูล   ข. หนวยประมวลกลาง 

  ค. วงจรกําเนิดสัญญาณไซน  ง. สวนติดตอกับอุปกรณภายนอกหรือพอรต 

4. Data Bus เปนชองทางเดินสัญญาณใด 

(จุดประสงคเชิงพฤติกรรมขอ 1) 

  ก. สายสัญญาณท่ีใชในการรับสงขอมูลหรือรหัสค าสั่งตางๆ 

  ข. สายสัญญาณท่ีสงสัญญาณควบคุมการท างานตางๆ 

 ค. สายสัญญาณตําแหนงของขอมูลในหนวยความจํา 

  ง. สายสัญญาณท่ีสงสัญญาณนาฬิกา  

5. ไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 ถูกพัฒนาใหเปนไมโครคอนโทรลเลอรตระกูลใด 

(จุดประสงคเชิงพฤติกรรมขอ 2) 

  ก. ARM     ข. AVR 

  ค. PIC     ง. MSP 

6. ไมโครคอนโทรลเลอรตระกูลอะไรท่ีน ามาสรางบอรด Arduino UNO R3 

  ก. MCS-51    ข. MSP  

  ค. PIC     ง. AVR 

7. การสื่อสารตามมาตรฐานการรับสงขอมูลแบบ RS-232 เปนการสื่อสารขอมูลแบบใด 

  ก. SPI     ข. I2C 

  ค. UART    ง. RS-485 
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8. ARDUINO UNO R3 ขาใดมีโครงสรางภายในรับสัญญาณ I2C (SCA)  

  ก. D0      ข. C7  

  ค. B5      ง. A5 

9. ขา Digital 11 ของ ARDUINO UNO R3 นอกจากจะเปนพอรตดิจิทัลแลวยังมีหนาท่ีเปนขา  

  ก. Capture/Compare/PWM (Pulse Width Modulation)  

  ข. Parallel Mode Operation  

  ค. SPI (SS)  

  ง. In-Circuit Serial Programming  

10. ARDUINO UNO R3 พอรตใดท่ีเหมาะสําหรับตอใชงานการสื่อสารแบบอนุกรม  

  ก. PORTB     ข. Analog 4  

  ค. PORTD     ง. Digital 0 

 

เฉลยใบประเมินผลหนวยท่ี 10 (กอนเรียน) 

เรื่อง โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

 

 

แบบทดสอบกอนเรียน 

ขอท่ี คําตอบ 

1 ค 

2 ค 

3 ก 

4 ข 

5 ค 

6 ค 

7 ก 

8 ก 

9 ง 

10 ข 

 

 

 

 

 



272 
  

เฉลยใบประเมินผลหนวยท่ี 10 (หลังเรียน) 

เรื่อง โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

 

 

แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี 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 

ทดลองกดปุมสวิตช ในชุดทดลองไมโครคอนโทรลเลอร 

1. จุดประสงคเชิงพฤติกรรม  

1.1 อธิบายโครงสรางไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล PIC 16F877ได  

1.2 บอกคุณสมบตัิของไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล PIC 16F877ได  

1.3 ปฏิบัติการตอวงจรรีเซต (Reset) ได  

2. สมรรถนะงาน อธิบายโครงสรางไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล PIC 16F877ตามหลักการโครงสรางของ

สมองกลฝงตัว  

3. เครื่องมือ วัสดุ และอุปกรณ 

 

 

 

 

 

 

 

4. คําแนะนํา 

1. ตรวจเช็คอุปกรณอิเล็กทรอนิกสกอนการใชงาน 

2. ตรวจสอบเครื่องมือใหพรอมกอนการปฏิบัติงาน 

5. ขอควรระวัง 

1. ตองตรวจสอบการตออุปกรณทุกครั้ง กอนจายสัญญาณไฟ 

6. ลําดับข้ัน (การทดลอง/การปฏิบัติงาน) 

1. วาดรูป ขาสัญญาณตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร เบอร 16F877 ตามรูป 
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2. อธิบายขาสัญญาณตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร เบอร 16F877 

3. ตอวงจรตามรูป 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปแสดงการตอวงจรรีเซตแบบมีสวิตชกด 

 

1. สังเกตแลวบันทึกลงตาราง 

2. คําถาม 

2.1 จากผลการทดลอง สวิตชปุมกดทําหนาท่ี 

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

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

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

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

2.2 จากผลการทดลอง การรีเซต เพ่ือประโยชนอยางไรในวงจร 

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

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

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

................................................................................................................ 
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2.3 สรุปและวิจารณผล 

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

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

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

....................................................................................................................................................... 
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ใบงานท่ี 10-2 

การเขียนโปรแกรมควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร 

1. จุดประสงคเชิงพฤติกรรม 

1.1 อธิบายการเขียนภาษาคอมพิวเตอรได 

1.2 อธิบายการเขียนภาษาซีได 

1.3 ปฏิบัติการใชคําสั่งควบคุมตาง ๆ ในภาษาซีได 

2. สมรรถนะงาน 

อธิบายการเขียนภาษาคอมพิวเตอรตามหลักการโครงสรางโปรแกรม 

3. เครื่องมือ วัสดุ และอุปกรณ 

 

 

 

 

 

4. คําแนะนํา 

1. ตรวจเช็คอุปกรณอิเล็กทรอนิกสกอนการใชงาน 

2. ตรวจสอบเครื่องมือใหพรอมกอนการปฏิบัติงาน 

5. ขอควรระวัง 

1. ตองตรวจสอบการตออุปกรณทุกครั้งกอนจายสัญญาณไฟ 

2. ตองหยุดจายไฟฟากอนทําการปอนโปรแกรมเขาไมโครคอนโทรลเลอร 

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 คําส่ังในโปรแกรมมีผลอยางไร 

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

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

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

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

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

4.2 สรุปและวิจารณผล 

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

.................................................................................................................................................................... 
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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงาน 

 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร    รหัสวิชา 30120-2001 

  ช่ือหนวย โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

  เรื่อง โครงสรางและหนาท่ีสวนตาง ๆ ของไมโครคอนโทรลเลอร 

 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 

หมายเหตุ คะแนน

เต็ม 

คะแนน

ท่ีได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1 การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2 การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3 ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 1   

1.4 เก็บรักษาเครื่องมือ และชุดทดลอง 1   

2.  ผลงาน    

2.1 ทดลองกดปุมสวิตช ในชุดทดลองไมโครคอนโทรลเลอร 6   

2.2 การเขียนโปรแกรมควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร 6   

3.  กิจนิสัยในการปฏิบัติงาน    

3.1 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   

รวม 20   

 

 

ลงชื่อ                                  ผูประเมิน 

        (นางสาวกาญจนา  อุพงศ) 
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แผนการจัดการเรียนรูท่ี  11 หนวยท่ี  11 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  14 

ชื่อหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-

Segment 

ชั่วโมงรวม  5 ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment จํานวนชั่วโมง  5  ชั่วโมง 

 

หัวขอเรื่องและงาน 

1. LED และการเขียนโปรแกรม Arduino IDE 

1.1 คําสั่งท่ีใชในโปรแกรม Arduino IDE ท่ีเก่ียวของกับ LED 

1.2 วงจร LED ไฟกระพริบ 

1.3 วงจร LED ไฟวิ่ง 

2. 7-Segment และการเขียนโปรแกรม Arduino IDE 

2.1 คําสั่งท่ีใชในโปรแกรม Arduino IDE ท่ีเก่ียวของกับ 7-Segment 

2.2 ควบคุม 7-Segment หลักเดียว 

2.2 ควบคุม 7-Segment สี่หลัก 

สาระการเรียนรู 

การเขียนโปรแกรมแสดงผล LED 

 LED ยอมาจาก Light Emitting Diode ซ่ึงจะใหแสงสวางเม่ือมีกระแสไฟฟาไหลเขาถูกข้ัวคือ ไหลจาก

ข้ัวแอโนด (ข้ัวบวก) ไปยังแคโทด (ข้ัวลบ) การเปลงสีของ LED ท่ีตาง ๆ กันข้ึนอยูกับการเปลี่ยนระดับพลังงาน

ของอิเล็กตรอนอิสระไปสูโฮล 

 เราสามารถควบคุมการติดสวางและระดับของ LED จากไมโครคอนโทรลเลอรได โดยการสั่งใหลอจิก

เปน 0 หรือ 1 ออกท่ีแตละขาของเอาทพุตของไมโครคอนโทรลเลอรลักษณะการตอ LED เขากับขาเอาทพุต

ของไมโครคอนโทรลเลอร มีรูปแบบการตออยู 2 แบบ คือ นําข้ัวแอโนดตอเขากับไมโครคอนโทรลเลอร และนํา

ข้ัวแคโทดตอเขากับไมโครคอนโทรลเลอร ซ่ึงการสั่งให LED ติดสวางและดับจะแตกตางกัน 

การเขียนโปรแกรมแสดงผล 7-Segment 

  7-Segment คือ การนํา LED 7 หลอดมาจัดวาง ใหมีลักษณะท่ีสามารถสื่อความหมายเปนตัวเลข 0-9 

ได ลักษณะการทํางานของ 7-Segment จะมีลักษณะการทํางานเหมือนกับ LED แตจะตองเลือกตอแลละขา

ของ 7-Segment ใหถูกตอง เพ่ือจะไดสื่อความหมายไดอยางถูกตอง โย LED แตละตําแหนงบน 7-Segment 

นั้นจะมีชื่อกํากับอยูเสมอ 
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จุดประสงคเชิงพฤติกรรมท่ีพึงประสงค  

 

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 สื่อสารขอมูลได 

 

 

 

4. ตอวงจรการควบคุม LED และ 

7-Segmentไดถูกตอง 

2. ใชเครื่องมือวัดคาทางไฟฟาได 

    ถูกตอง 

3. ตอวงจรไดถูกตอง 

   

  

 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาท่ี

ของนักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอ

ตนเองและสังคม 

4. แตงกายถูกตองตาม

ระเบียบ 

5. แสดงความเคารพดวย

ทาที 

    ท่ีสวยงาม 

6. ทํางานดวยความเต็มใจ 

7. ใชวัสดุอุปกรณและ

เครื่องมืออยางประหยัด

ตระหนักถึงความปลอดภัย 
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แบบทดสอบกอนเรียน วิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 11 ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 

 

  

  คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

 

1. โปรแกรม Arduino IDE สามารถเรียกใชฟงกชั่นพ้ืนฐานไดทันทีโดยไมตอง 

       ก. ใชคําสั่ง #include เพ่ือผนวกไฟลเพ่ิม 

       ข. ใชคําสั่ง #plus เพ่ือผนวกไฟลเพ่ิม 

       ค. ใชคําสั่ง #add เพ่ือผนวกไฟลเพ่ิม 

       ง. ใชคําสั่ง #defile เพ่ือผนวกไฟลเพ่ิม 

2. ฟงกชั่น digitalWrite (pin, value) ทํางานอยางไร 

       ก. ใชเลือกโหมดการทํางานเปน OUTPUT 

       ข. ใชเลือกโหมดการทํางานเปน INPUT 

       ค. ใชกําหนดขาพอรต INPUT ใหมีสถานะเปนลอจิกสูงหรือลอจิกต่ํา 

       ง. ใชกําหนดขาพอรต OUTPUT ใหมีสถานะเปนลอจิกสูงหรือลอจิกต่ํา 

3. ฟงกชั่นเก่ียวกับการสื่อสารผานพอรตอนุกรมคือขอใด 

       ก. digitalWrite 

       ข. pinMode 

       ค. Serial .begin (int datarate) 

       ง. digitalRead 

4. ฟงกชั่น int Serial .available ( ) ใชสําหรับ 

       ก. ใชแจงวาไดรับสัญญาณแลว และพรอมสําหรับการอานไปใชงาน 

       ข. ใชแจงวาไดรับขอมูลตัวอักษร และพรอมสําหรับการอานไปใชงาน 

       ค. สงคากลับจากฟงกชั่น และพรอมสําหรับการอานไปใชงาน 

       ง. เปนการเลือกอัตราบอดเทากับ 9600 บิตตอวินาที 

5. ฟงกชั่น int Serial .read ( ) ใชสําหรับ 

       ก. อานคาขอมูลท่ีไดรับจากพอรตขนาน 

       ข. ใชเขียนแจงวากําลังลบคําสั่ง 

       ค. ใชเขียนแจงวากําลังอานคําสั่ง 

       ง. อานคาขอมูลท่ีไดรับจากพอรตอนุกรม 
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6. ถาตองการกําหนดขาอินพุตแอนะล็อกตองกําหนดดวยฟงกชั่น 

       ก. AnalogRead 

       ข. AnalogWrite 

       ค. ModePin 

       ง. digitalRead 

7. ฟงกชั่น unsigned long millis() คืนคาเปนคาเวลาในหนวยมิลลิวินาที ไดประมาณก่ีชั่วโมง 

       ก. ประมาณ 9 ชั่วโมง 

       ข. ประมาณ 8 ชั่วโมง 

       ค. ประมาณ 7 ชั่วโมง 

       ง. ประมาณ 6 ชั่วโมง 

8. ฟงกชั่น detachInterrupt(interrupt) ใชสําหรับ 

       ก. เริ่มการอินเตอรรัปตภายนอก 

       ข. ยกเลิกการอินเตอรรัปตภายนอก 

       ค. เลือกประเภทสัญญาณท่ีใชกระตุนใหเกิดการอินเตอรรัปต 

       ง. ฟงกชั่นกระโดดไปทํางานเม่ือเกิดอินเตอรรัปต 

9. ฟงกชั่น constrain(x, a, b) ทํางานอยางไร 

       ก. หาคาตัวเลขท่ีมากท่ีสุดของตัวเลขสองตัว 

       ข. หาคาตัวเลขท่ีนอยท่ีสุดของตัวเลขสองตัว 

       ค. ปดคาตัวเลขท่ีนอยกวาหรือมากกวาใหอยูในชวงท่ีกําหนด 

       ง. หาคาสัมบูรณของตัวเลข 

10. randomSeed(seed) คือฟงกชั่นอะไร 

       ก. ใชกําหนดตัวแปรสําหรับสรางตัวเลขแบบสุม 

       ข. ใชหาคาสัมบูรณของตัวเลขแบบสุม 

       ค. ใชหาคาท่ีนอยท่ีสุดของตัวเลขสองตัวแบบสุม 

       ง. ใชสรางตัวเลขเสมือนแบบสุม 
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เนื้อหาสาระ  

1. LED และการเขียนโปรแกรม Arduino IDE 

       1.1 คําสั่งท่ีใชในโปรแกรม Arduino IDE ท่ีเก่ียวของกับ LED                 

- คําสั่ง Digital Write เปนคําสั่งท่ีใชกําหนดสัญญาณ HIGH LOW ของขาดิจิทัลของ Arduino , 

HIGH คือลอจิก 1 ปลอยไฟออกแรงดัน 5V , LOW คือลอจิก 0 กําหนดขานั้นใหเปน กราวด 0V 

- คําสั่ง pinMode(xx, OUTPUT); คือการตั้งคาใหใหขาอะไรเปนเอาทพุท เชน ขา 11 , 12 , 13 

เปนตน 

- คําสั่ง digitalWrite() คือคําสั่งท่ีใชควบคุมการจายไฟ สําหรับแบบ Digital จะมีอยู 2 คาคือ 

HIGH (มีไฟ) และ LOW (ไมมีไฟ) 

- คําสั่ง delay() คือคําสั่งท่ีใชหนวงเวลา หรือนับเวลานั่นเองโดยจะมีหนวยเปน มิลลิวินาที (1 

วินาที = 1000 มิลลิวินาที) 500 จึงเทากับ ครึ่งวินาที 

       1.2 วงจร LED ไฟกระพริบ 

                    

       1.3 วงจร LED ไฟวิ่ง 
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2. 7-Segment และการเขียนโปรแกรม Arduino IDE 

       2.1 คําสั่งท่ีใชในโปรแกรม Arduino IDE ท่ีเก่ียวของกับ 7-Segment 

       ในการเขียนโปรแกรมสําหรัล 7-Segment หลักเดียวจะอาศัยรีจิสเตอร DDRD และ PORTD 

ในการสั่งงาน ซ่ึงจะงายกวาการใชงาน pinMode() และ digitalWrite() มาก เนื่องจากการเซ็คคา

เขาไปในรีจิสเตอร PORTD จะทําใหสามารถสั่งขาตั้งแตขา 0 ถึงขา 7 ไดพรอมๆกัน 

       แตโดยปกติแลวการนําเลขฐาน 2 ไปใสในโปรแกรมจะทําใหซัพซอน และยาวมากเกินไป จึง

นิยมทําเปนเลขฐาน 16 มากกวา ดังนั้นจึงได 

7 Segment Comon Anode : 0xF9 

7 Segment Comon Cathode : 0x06 

       สวนในกรณีของ 7-Segment สี่หลัก เนื่องจากการจะเขียนโปรแกรมใหภายในลูป (loop 

function) นั้นจัดการการแสดงผลตัวเลขไปพรอมๆกับการประมวลผลอ่ืนๆจะทําใหคอนขางท่ีจะ

เขียนโคดไดยาก ดังนั้นเพ่ือใหงายตอการเขียนโคด จึงตองใชไลบารี่ TimerOne เขามาเก่ียวของ 

เพ่ือความงายในการใชงาน 

       2.2 ควบคุม 7-Segment หลักเดียว 
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   2.2 ควบคุม 7-Segment สี่หลัก 
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กิจกรรมการเรียนการสอนกิจกรรมการเรียนการสอน 
 

ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

1.1 ครูบอกจุดประสงคของการเรยีนในบทเรียนน้ี 

1.2 ครูสอบถามความสําคญัของการเขียน

โปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 

1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรียน หนวยท่ี 11 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน 

  บทเรียนน้ี 

 1.2 นักเรียนบอกความสําคญัของการเขียน

โปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 11 

 1. คําถามประจําหนวย 

 2. แบบทดสอบกอน 

  เรียนหนวยท่ี 11 

2. ขั้นสอนทฤษฎ ี   

2.1 ครูอธิบายการเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-

Segment ใชสื่อ power point ประกอบ 

 2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับการเขียนโปรแกรมควบคุม 

LED และ 7-Segment 

2.1 รับฟงคําบรรยาย 

2.2 ตอบคําถามและแสดงความคดิเห็น 

  1. power point  

  หนวยท่ี 11 

  2. คําถามหนวยท่ี 11 

3. ขั้นสรุป   

3.1 ครูและนักเรียนชวยกันสรุปและครซูักถามปญหาขอ

สงสัย 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยท่ี 11 

4. ขั้นสอนปฏิบัติ   

4.1 แบงกลุมนักเรียนเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 ครูใหนักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 11 

4.3 ควบคุมการปฏิบัติงาน 

4.4 ตรวจผลงานของนักศึกษา 

4.1 แบงกลุมเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 นักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 11 

4.3 ปฏิบัติงานตามใบงาน 

4.4 สงผลงานการปฏิบัต ิ

 1.ใบตรวจการปฏิบัติงาน 

  หนวยท่ี 11 

  

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 7 

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 11 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรยีน 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลังเรยีน 

    หนวยท่ี 11 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเตมิเก่ียวกับการเขียน

โปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment และทํา 

แบบฝกหัดทายหนวยเรียนหนวยท่ี 11 สงในอาทิตยตอไป 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย 

6.1 รับมอบหมายงาน  1. ใบมอบงานหนวยท่ี 

11 

7.1 ตรวจความเรียบรอยของชุดฝกและความเรียบรอย

ของหองเรียนหองปฏิบัติงาน 

7.1 ชวยกันจัดเก็บชุดฝกและทําความสะอาด 

หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรียบรอย 

 1.ใบตรวจสอบความ 

  เรียบรอย 
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งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

 - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 11 

ขณะเรียน 

- ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับการเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-

Segment ท่ีใชในงานดิจิทัลและอิเล็กทรอนิกส 

หลังเรียน 

- ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับการเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 

และทําแบบฝกหัดทายหนวยเรียนหนวยท่ี 7 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  หนวยท่ี 11 เรื่องการ

เขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 

2. power point เรื่องการเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 

3. แบบฝกหัดทายหนวยท่ี 11 

4. ของจริง (โปรแกรม Arduino IDE , บอรด Arduino , LED , Resistor , 7-Segment) 

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

- ทดสอบกอนเรียน (Pre-test)  โดยใชขอสอบบทท่ี 11 จํานวน 10 ขอ 

 ขณะเรียน 

- ถาม – ตอบปญหา,  ความสนใจ,  ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

- ทดสอบหลังเรียน (Post-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 7 จํานวน 10 ขอ 

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 7 จํานวน 10 ขอ (แบบ

ตัวเลือก) 

 2.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 3.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

          1. สุชิน ชินสีห. (2563). วงจรดิจิทัล. นนทบุรี : โรงพิมพ  บริษัท ศูนยหนังสือเมืองไทย 

จํากัด. 
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 2. สมารทเลิรนนิ่ง. เรียนรูไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 ดวยภาษา C พรอมโครงงาน. 

กรุงเทพฯ : สมารทเลิรนนิ่ง 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  หนวยท่ี.........สอนครัง้ท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                         จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

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

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

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

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

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

 

                         

  ลงช่ือ

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

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี........เดือน........................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 11 ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 
 

 

คําช้ีแจง ใหผูเรียนกาเครื่องหมายถูก  ✓ ในขอท่ีคิดวาถูก และกาเครื่องหมายผิด x ในขอท่ีคิดวาผิด 

 

_______1. Serial.begin(speed) ใชกําหนดอัตราเร็วของการถายทอดขอมูลหรืออัตราบิตหรือบิต

เรต 

_______2. Serial.available() ใชตรวจสอบวามีขอมูลดานรับหรือไมโดยคืนคาเปน int ตามขอมูลท่ี

รับเขา 

_______3. Serial.read(data) ใชอานคาขอมูลจากพอรตขนาน 

_______4. Serial.write(data) ใชเขียนขอมูลไบตไปยังพอรตอนุกรม 

_______5. Serial.flush() ใชลางบัฟเฟอรท้ังดานรับและสง 

_______6. Serial.print(data) ใชสงขอมูลออกพอรตขนาน 

_______7. Serial.println(data) ใชสงขอมูลออกพอรตอนุกรมพรอมกับข้ึนบรรทัดใหม 

_______8. min(x, y) หาคาตัวเลขท่ีนอยท่ีสุดของตัวเลขสองตัว 

_______9. max(x, y)หาคาตัวเลขท่ีมากท่ีสุดของตัวเลขสองตัว 

_______10. Serial.println(b, DEC) เปนค าสั่งพิมพคาตัวแปร b เปนตัวเลขฐานสิบ ตามดวย

รหัสอักษร carriage return และ linefeed 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



291 
 

 
 

แบบทดสอบหลังเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 11 ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 
 

  

  คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

 

1. ฟงกชั่นเก่ียวกับการสื่อสารผานพอรตอนุกรมคือขอใด 

       ก. Serial .begin (int datarate) 

       ข. digitalWrite 

       ค. pinMode 

       ง. digitalRead 

2. โปรแกรม Arduino IDE สามารถเรียกใชฟงกชั่นพ้ืนฐานไดทันทีโดยไมตอง 

       ก. ใชคําสั่ง #include เพ่ือผนวกไฟลเพ่ิม 

       ข. ใชคําสั่ง #plus เพ่ือผนวกไฟลเพ่ิม 

       ค. ใชคําสั่ง #add เพ่ือผนวกไฟลเพ่ิม 

       ง. ใชคําสั่ง #defile เพ่ือผนวกไฟลเพ่ิม 

3. ฟงกชั่น digitalWrite (pin, value) ท างานอยางไร 

       ก. ใชเลือกโหมดการทํางานเปน OUTPUT 

       ข. ใชเลือกโหมดการทํางานเปน INPUT 

       ค. ใชกําหนดขาพอรต INPUT ใหมีสถานะเปนลอจิกสูงหรือลอจิกต่ํา 

       ง. ใชกําหนดขาพอรต OUTPUT ใหมีสถานะเปนลอจิกสูงหรือลอจิกต่ํา 

4. ฟงกชั่น int Serial .read ( ) ใชสําหรับ 

       ก. อานคาขอมูลท่ีไดรับจากพอรตอนุกรม 

       ข. อานคาขอมูลท่ีไดรับจากพอรตขนาน 

       ค. ใชเขียนแจงวากําลังลบคําสั่ง 

       ง. ใชเขียนแจงวากําลังอานคําสั่ง 

5. ฟงกชั่น int Serial .available ( ) ใชสําหรับ 

       ก. ใชแจงวาไดรับขอมูลตัวอักษร และพรอมสําหรับการอานไปใชงาน 

       ข. ใชแจงวาไดรับสัญญาณแลว และพรอมสําหรับการอานไปใชงาน 

       ค. สงคากลับจากฟงกชั่น และพรอมสําหรับการอานไปใชงาน 

       ง. เปนการเลือกอัตราบอดเทากับ 9600 บิตตอวินาที 
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6. ฟงกชั่น unsigned long millis() คืนคาเปนคาเวลาในหนวยมิลลิวินาที ไดประมาณก่ีชั่วโมง 

       ก. ประมาณ 9 ชั่วโมง 

       ข. ประมาณ 8 ชั่วโมง 

       ค. ประมาณ 7 ชั่วโมง 

       ง. ประมาณ 6 ชั่วโมง 

7. ถาตองการกําหนดขาอินพุตแอนะล็อกตองกําหนดดวยฟงกชั่น 

       ก. AnalogWrite 

       ข. ModePin 

       ค. AnalogRead 

       ง. digitalRead 

8. randomSeed(seed) คือฟงกชั่นอะไร 

       ก. ใชหาคาสัมบูรณของตัวเลขแบบสุม 

       ข. ใชหาคาท่ีนอยท่ีสุดของตัวเลขสองตัวแบบสุม 

       ค. ใชสรางตัวเลขเสมือนแบบสุม 

       ง. ใชกําหนดตัวแปรสําหรับสรางตัวเลขแบบสุม 

9. ฟงกชั่น detachInterrupt(interrupt) ใชสําหรับ 

       ก. เริ่มการอินเตอรรัปตภายนอก 

       ข. ยกเลิกการอินเตอรรัปตภายนอก 

       ค. เลือกประเภทสัญญาณท่ีใชกระตุนใหเกิดการอินเตอรรัปต 

       ง. ฟงกชั่นกระโดดไปทํางานเม่ือเกิดอินเตอรรัปต 

10. ฟงกชั่น constrain(x, a, b) ทํางานอยางไร 

       ก. หาคาสัมบูรณของตัวเลข 

       ข. หาคาตัวเลขท่ีมากท่ีสุดของตัวเลขสองตัว 

       ค. หาคาตัวเลขท่ีนอยท่ีสุดของตัวเลขสองตัว 

       ง. ปดคาตัวเลขท่ีนอยกวาหรือมากกวาใหอยูในชวงท่ีกําหนด 
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เฉลยแบบทดสอบหนวยท่ี 11  

เรื่อง การเขียนโปรแกรมควบคุม LED และ 7-Segment 
 

แบบทดสอบกอนเรียน  แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี คําตอบ  ขอท่ี 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. บอรดทดลอง 

3. หลอดไฟ LED  

4. สายไฟ ผู-ผู 3 เสน 

5. สายเชื่อมตอ USB 

 

2. การเขียนโปรแกรมควบคุมไฟกระพริบ สามารถเขียนลําดับการทํางานโดยใชรหัสลําลอง และผัง

งานไดดังนี้ 
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3. ตอวงจรสําหรับการทดลองดังรูป 

 

 

 

 

 

4. เขียนโคดคําสั่งโปรแกรมท่ีใชในการทดลอง 

 

 

 

 

 

 

5. ทําการอัพโหลด 

6. สังเกตการทํางาน 

7. บันทึกผลการทดลอง 

……………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………………… 
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ใบงานปฏิบัตท่ีิ 11-2 

การเขียนโปรแกรม Arduino ควบคุม 7-Segment 

 

1. วัสดุอุปกรณ 

1. โฟโตบอรด 1 บอรด 

2. 7 segment 

3. บอรด Arduino 1 บอรด 

4. ตัวตานทาน 220 Ω 1ตัว 

5. สายไป ผู - ผู 10 เสน 

6. สายอัปโหลด 

 

2. ภาพการตอบอรด Arduino ดวยโปรแกรม Fritzing 
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โคด 7 Segment 

 

3. ใหนักเรียนศึกษาการเขียนโคดควบคุม 7 Segment ตามตัวอยางท่ีใหดานลาง 

 

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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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงานหนวยท่ี 11 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

  ช่ือหนวย 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   การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3  ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 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 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   

รวม 20   

 

 

ลงชื่อ                                  ผูประเมิน 

        (นางสาวกาญจนา  อุพงศ)  
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แผนการจัดการเรียนรูท่ี  12 หนวยท่ี  12 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  15 

ชื่อหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร ชั่วโมงรวม  5 ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร จํานวนชั่วโมง  5  ชัว่โมง 

 

หัวขอเรื่องและงาน 

1.1 ความรูเบื้องตนเก่ียวกับมอเตอรไฟฟา  

1.2 การควบคุมดีซีมอเตอรดวย Arduino 

1.3 การควบคุมสเตปมอเตอรดวย Arduino 

สาระการเรียนรู 

 มอเตอรไฟฟาเปนอุปกรณท่ีนิยมใชกันอยางแพรหลายในโรงงานอุตสาหกรรม เปนอุปกรณท่ี

ใชควบคุม เครื่องจักรกลในงานอุตสาหกรรม มอเตอรมีหลายแบบหลายชนิดท่ีใชใหเหมาะสมกับงาน 

ดังนั้นเราจึงตองทราบถึง ความหมายและชนิดของมอเตอรไฟฟา ตลอดถึงคุณสมบัติการใชงานของ

มอเตอรแตละชนิด เพ่ือใหเกิด ประสิทธิภาพสูงสุดในการใชงานของมอเตอรนั้นๆ มอเตอรมอเตอร

ไฟฟา (Motor) หมายถึงเครื่องกลไฟฟาชนิดหนึ่ง ท่ีเปลี่ยนแปลงพลังงานไฟฟามาเปนพลังงานกล 

จุดประสงคเชิงพฤติกรรมท่ีพึงประสงค  

 

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

1. อธิบายการทํางานของควบคุมส

เต็ปปงมอเตอร 

2. เขียนไดอะแกรมของควบคุมสเต็ป

ปงมอเตอร 

3. เขียนวงจรการควบคุมสเต็ปปง

มอเตอร 

 

 

 

 

5. ตอวงจรการควบคุมสเต็ปปง

มอเตอร 

2. ใชเครื่องมือวัดคาทางไฟฟาของ

วงจรการควบคุมสเต็ปปงมอเตอร 

3. ตอวงจรควบคุมสเต็ปปงมอเตอร 

4. แสดงความสามารถออกแบบ 

วงจรการควบคุมสเต็ปปงมอเตอร  

 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาท่ีของ

นักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอตนเองและ

สังคม 

4. แตงกายถูกตองตามระเบียบ 

5. แสดงความเคารพดวยทาทีท่ี

สวยงาม 

6. ทํางานดวยความเต็มใจ 

7. ใชวัสดุอุปกรณและครื่องมืออยาง

ประหยัดตระหนักถึงความปลอดภัย 
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แบบทดสอบกอนเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 12 ช่ือหนวย ควบคุมสเต็ปปงมอเตอร 

 

  

  คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

 

1. มอเตอรไฟฟากระแสตรงเปนตนกําลังขับเคลื่อนท่ีสําคัญอยางหนึ่งในโรงงานอุตสาหกรรมเพราะ 

    ก. ทนทาน 

    ข. ราคาถูก 

    ค. ปรับความเร็วได 

    ง. ประหยัดไฟฟา 

2. DC Motor ประกอบดวย 2 สวนหลักๆ ไดแก 

    ก. ข้ัวแมเหล็กเหนือ / ใต 

    ข. ทุนอารมาเจอร/ สเตเตอร 

    ค. มอเตอรไฟฟากระแสสลับ / มอเตอรไฟฟากระแสตรง 

    ง. ขดลวดอารมาเจอร / ขดลวดสนามแมเหล็ก 

 3. กระแสไฟฟาในขดลวดสนามแมเหล็ก (Field Coil) จะสรางข้ัวแมเหล็กแบบใด 

    ก. ข้ัวสูง-ต่ํา 

    ข. ข้ัวเหนือ-ใต 

    ค. ข้ัวซาย-ขวา 

    ง. ข้ัวบน-ลาง 

4. มอเตอรมอเตอรไฟฟา (Motor) หมายถึง 

    ก. เครื่องกลไฟฟาท่ีเปลี่ยนแปลงพลังงานกลเปนพลังงานไฟฟา 

    ข. เครื่องกลไฟฟาท่ีเปลี่ยนแปลงพลังงานไฟฟาเปนพลังงานแสง 

    ค. เครื่องกลไฟฟาท่ีเปลี่ยนแปลงพลังงานกลเปนพลังงานแสง 

    ง. เครื่องกลไฟฟาท่ีเปลี่ยนแปลงพลังงานไฟฟาเปนพลังงานกล 

 5. หลักการทํางานของ DC Motor คือ 

    ก. แรงดันสลับตัดผานสนามแมเหล็ก เกิดทอรกข้ึนในทิศท่ีเหมาะสม 

    ข. กระแสสลับตัดผานสนามแมเหล็ก เกิดทอรกข้ึนในทิศท่ีเหมาะสม 

    ค. แรงดันสลับตัดผานสนามแมเหล็ก เกิดทอรกข้ึนในทิศท่ีเหมาะสม 

    ง. กระแสตรงตัดผานสนามแมเหล็ก เกิดทอรกข้ึนในทิศท่ีเหมาะสม 
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 6. หากตองการใหหมุนตามเข็ม (Clockwise :CW) ใหสวิตซทํางานอยางไร 

    ก. S2 และ S3 ปดวงจร และ S1 และ S4 เปดวงจร 

    ข. S1 และ S4 ปดวงจร 

    ค. S2 และ S3 เปดวงจร 

    ง. S1 และ S4 ปดวงจร และ S2 และ S3 เปดวงจร 

7. วงจร H-Bridge สามารถควบคุมมอเตอรไดอยางไร 

    ก. ควบคุมความเร็วรอบของมอเตอร 

    ข. ควบคุมทิศทางของมอเตอร 

    ค. ควบคุมทิศทาง และความเร็วรอบของมอเตอร 

    ง. ควบคุมการเดินหนาและถอยหลังของมอเตอร 

8. อุปกรณสารกึงตัวนําท่ีนิยมใชในวงจร H-Bridge คือ 

    ก. DIODE หรือ ZENERDIODE 

    ข. TRIAC หรือ DIAC 

    ค. TRANSISTER 

    ง. MOSFET หรือ IGBT 

9. วงจร Darlington เปน IC สําเร็จรูปมีชื่อเรียกวา 

    ก. L298P 

    ข. 7812 

    ค. 1N4001 

    ง. ULN2003AN 

10. หลักการของการทํางานของ Stepper Motor คือ 

    ก. การมอดูเลตสัญญาณเฟสเซอร 

    ข. การมอดูเลตสัญญาณตามแอมพลิจูด 

    ค. การมอดูเลตสัญญาณตามความถ่ี 

    ง. การจายไฟเขาไปทีละขดตามลําดับ 
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เนื้อหาสาระ  

1. ความรูเบื้องตนเก่ียวกับมอเตอรไฟฟา 

           มอเตอรไฟฟาเปนอุปกรณท่ีนิยมใชกันอยางแพรหลายในโรงงาน เปนอุปกรณท่ีใชควบคุม

เครื่องจักรกลในงานอุตสาหกรรมมอเตอรมีหลายแบบหลายชนิดท่ีใชใหเหมาะสมกับงานดังนั้นเรา

จึงตองทราบถึความหมายและชนิดของมอเตอรไฟฟา ตลอดถึงคุณสมบัติการใชงานของมอเตอรแต

ละชนิด เพ่ือใหเกิดประสิทธิภาพสูงสุดในการใชงานของมอเตอรนั้นๆมอเตอรมอเตอรไฟฟา 

(Motor) หมายถึงเครื่องกลไฟฟาชนิดหนึ่งท่ีเปลี่ยนแปลงพลังงานไฟฟามาเปนพลังงานกลมอเตอร

ไฟฟาท่ีใชพลังงานไฟฟาเปลี่ยนเปนพลังงานกลมีท้ังพลังงานไฟฟากระแสสลับและพลังงานไฟฟา

กระแสตรง 

มอเตอรไฟฟาแบงออกตามชนิดของกระแสไฟฟา ได 2 ชนิดดังนี้ 

1. มอเตอรไฟฟากระแสสลับ (Alternating Current Motor) 

    1.1 มอเตอรไฟฟากระแสสลับชนิด 1 เฟส 

         - สปลิทเฟสมอเตอร(Split-Phase motor) 

         - คาปาซิเตอรมอเตอร (Capacitor motor) 

         - รีพลัชชั่นมอเตอร(Repulsion-type motor) 

         - ยูนิเวอรแซลมอเตอร (Universal motor) 

         - เช็ดเดดโพลมอเตอร (Shaded-pole motor) 

     1.2. มอเตอรไฟฟากระแสสลับชนิด 2 เฟส 

     1.3. มอเตอรไฟฟากระแสสลับชนิด 3 เฟส 

2. มอเตอรไฟฟากระแสตรง (Direct Current Motor) แบงออกเปน 3 ชนิดไดแก 

     2.1 มอเตอรแบบอนุกรมหรือเรียกวาซีรีสมอเตอร (Series Motor) 

     2.2 มอเตอรแบบขนานหรือเรียกวาชันทมอเตอร (Shunt Motor) 

     2.3 มอเตอรไฟฟาแบบผสมหรือเรียกวาคอมปาวดมอเตอร (Compound Motor) 

          มอเตอรไฟฟากระแสตรงเปนตนกําลังขับเคลื่อนท่ีสําคัญอยางหนึ่งในโรงงานอุตสาหกรรม

เพราะมีคุณสมบัติท่ีดีเดนในดานการปรับความเร็วไดตั้งแตความเร็วต่ําาสุดจนถึงสูงสุดนิยมใชกัน

มากในโรงงานอุตสาหกรรม  
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Strpping Motor หรือ Stepper Motor 

  เปนมอเตอรไฟฟาท่ีขับเคลื่อนดวยพัลส โดยโครงสรางภายในนั้นจะประกอบไปดวย

ข้ัวแมเหล็กบนสเตเตอร (Stator) ทํามาจากแผนเหล็กวงแหวน จะมีซ่ียื่นออกมาประกอบกันเปนชั้น ๆ 

โดยแตละซ่ีท่ียื่นออกมานั้นจะมีขดลวด (คอยล) พันอยู เม่ือมีกระแสผานคอยลจะเกิดสนามแมเหล็ก

ไฟฟาข้ึน 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ในการทํางานของ Stepping Motor หรือ Stepper Motor นั้นจะไมสามารถขับเคลื่อนหรือ

ทํางานเองได จําเปนตองมีวงจรอิเล็กทรอนิกสท่ีใชในการสรางสัญญาณหรือจายพัลสไปใหวงจรขับส

เต็ปปงมอเตอร (Stepping Motor Drive) การสรางสัญญาณนั้นจะเปนตองสรางและเรียงลําดับของ

สัญญาณดวยและอีกสิ่งท่ีสําคัญคือการดูตําแหนงของสายท่ีทําการตอเขากับตัวสเต็ปปงมอเตอร 

มอเตอรไฟฟากระแสสลับ(Alternating Current Motor) 

 

สเต็ปมอเตอรแบบตาง ๆ 

 สเต็ปปงมอเตอร มีสวนประกอบท่ีสําคัญ 2 สวนคือ ROTOR (สวนท่ีหมุนได) และSTATOR 

(สวนท่ีอยูกับท่ี) STATOR จะประกอบดวยขดลวดหลายขด สวน ROTOR จะเปนแมเหล็กถาวร หรือ

อ่ืน ๆ ซ่ึงมีอยูหลายแบบ เชน 

 

1. แบบแมเหล็กถาวร (PERMANENT MAGNET_PM) 

 สเต็ปมอเตอรแบบ PM จะมีสเตเตอร (STATOR) ท่ีพันขดลวดไวหลาย ๆ โพล และมีโรเตอร 

(ROTOR) ทําดวยแมเหล็กถาวร รูปทรงเปนกระบอกฟนเลื่อย เม่ือปอนไฟกระแสตรง ใหกับขดสเต

เตอรจะทําใหเกิดแรงแมเหล็กไฟฟาผลกับตอโรเตอรทําใหมอเตอรหมุน มอเตอรแบบ PM จะเกิดแรง

ฉุดดีใหโรเตอรหยุดอยูกับท่ีแมจะไมไดปอนไฟเขาขดลวด ขนาดของStep angle จะเปน 1.8, 7.5, 15, 

30, 45และ 90องศา 
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2. แบบแปรคารีลักแตนซ (VARIABLE RELUCTANCE- VR) 

 สเต็ปมอเตอรแบบ VR โรเตอรทําจากสารเฟอรโรแมกเนติกกําลังออน หรือท่ีเรียกวาเหล็ก

ออน มอเตอรแบบนี้ในขณะท่ีไมจายพลงังานไฟฟาเขามอเตอรโรเตอรสามารถหมุนไดอยางอิสระ โร

เตอรมีลกัษณะเปนฟนเลื่อย รูปทรงกระบอกโดยจะมีความสัมพันธโดยตรงกับจํานวนโพลในสเตเตอร

แรงบิดท่ีเกิดข้ึนจะไปหมุนโรเตอร ไปในเสนทางของอํานาจแมเหล็กท่ีมีคารีลแตนทตต่ําท่ีสุดตําแหนงท่ี

จะเกิดแนนอนและมีเสถียรภาพแตจะเกิดข้ึนไดหลาย ๆ จุดดังนั้นเม่ือปอนไฟเขาขดลวดตาง ๆ ใน

มอเตอรแตกตางขดกันไปทําใหมอเตอรหมุนไปตําแหนงตาง ๆ กันโรเตอรของ VR จะมีความเฉ่ือยของ

โรเตอรนอยจึงมีความเร็วรอบสูง 

กวามอเตอรแบบ PM 

 

3. แบบผสม(HYBRID-H) 

 สเต็ปมอเตอร (STEPPING MOTOR) Page 3 สเต็ปมอเตอรแบบ H จะเปนลูกผสมของ VR 

กับ PM โดยจะมีสเตเตอรคลายกับท่ีใชใน VR โรเตอรมีหมวกหุมปลายซ่ึงมีลกัษณะของสารแมเหล็กท่ี

มีกําลังสูง โดยการควบคุมขนาดรูปรางของหมวกแมเหล็กอยางดีทําใหไดมุม การหมุนและครั้งนอย

และแมนยา ขอดีก็คือ ใหแรงบิดสูงและมีขนาดกระทัดรัด และใหแรงฉุดดึโรเตอรนิ่งกับท่ีตอนไม

จายไฟ 
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ใบงานปฏิบัติท่ี 12-1 

 

วิธีการตออุปกรณใชงาน Arduino ควบคุมการหมุน สเต็ปมอเตอร 

1. Arduino uno r3 -> Stepper motor 

• GND -> - 

• 5V -> + 

• ขา8 -> IN1 

• ขา9 -> IN2 

• ขา10 -> IN3 

• ขา11 -> IN4 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2.ใหตออุปกรณตามรูปดานบน แลว อัพโหลดโคดดานลางลงบอรด 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();  //หมุนวนซาย 

  }              

    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); 
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  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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ภาพสวนประกอบของมอเตอรไฟฟากระแสตรง 

 

การควบคุมทิศทาง และความเร็วรอบของมอเตอร  

 การควบคุมทิศทาง และความเร็วรอบของมอเตอร ไมวาจะเปนการขับเคลื่อนสายพาน หรือ

ลอของ หุนยนตไมใหหมุนแบบอิสระและสามารถควบคุมได ดังนั้นจึงมีวงจรท่ีใชในการควบคุม

มอเตอรข้ึนมา แบบท่ีนิยม ใชกันเรียกวาวงจร “H-Bridge” 
 

 
 

 วงจรนี้ทําหนาท่ีไดท้ังคุมทิศทางและความเร็วของมอเตอร โดยเริ่มจากการคุมทิศทางการ

หมุน โดยปกติหากตองการกลับทิศการหมุนของมอเตอรกระแสตรง วิธีนึงท่ีทําไดคือกลับทิศแหลงจาย

วงจร H-Bridge ดานบนหากตองการใหหมุนตามเข็ม (Clockwise :CW) ให S1 และ S4 ปดวงจร 

และให S2 และ S3 เปดวงจรหากตองการใหหมุนทวนเข็ม (Conter Clockwise :CCW) ให S2 และ 

S3 ปดวงจร และให S1 และ S4 เปดวงจร 

 

 สังเกตุวาสวิตชจะทํางานเปนคู คูแรกทํางาน คูสองตองเปดวงจร และในทางตรงขามก็คือคู

สองทํางาน คูแรกตองเปดวงจร ตอมามีการทําใหการเปดปดเปนแบบท่ีงายกวาเดิม โดยใชอุปกรณ

สารกึงตัวนําเชน MOSFETหรือ IGBT หรืออ่ืนๆ แลวแตความเหมาะสม เชนขนาดกระแสแรงดันท่ี

ตองการควบคุม 
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กิจกรรมการเรียนการสอนกิจกรรมการเรียนการสอน 
 

ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

 1.1 ครูบอกจุดประสงคของควบคุมสเต็ปปง

มอเตอร  

 1.2 ครูสอบถามความสําคัญของวงจร 

 1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 12 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน 

        บทเรียนน้ี 

 1.2 นักเรียนบอกความสําคญัการเขียน 

      โปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร  

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 12 

 1. คําถามประจําหนวย 

 2. แบบทดสอบกอน 

     เรียนหนวยท่ี 12 

2. ขั้นสอนทฤษฎ ี   

 2.1 ครูอธิบายวงจรการควบคุมสเต็ปปงมอเตอร  

      ใชสื่อ power point ประกอบ 

 2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับวงจรการควบคุมสเต็ป    

      ปงมอเตอร 

2.1 รับฟงคําบรรยาย 

2.2 ตอบคําถามและแสดงความคดิเห็น 

  1. power point  

     หนวยท่ี 12 

  2. คําถามหนวยท่ี 12 

3. ขั้นสรุป   

   3.1 ครูและนักเรียนชวยกันสรุปและครซูักถาม 

         ปญหาขอสงสัย 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยท่ี 12 

4. ขั้นสอนปฏิบัติ   

   4.1 แบงกลุมนักเรียนเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

   4.2 ครูใหนักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 12 

   4.3 ควบคุมการปฏิบัติงาน 

   4.4 ตรวจผลงานของนักศึกษา 

4.1 แบงกลุมเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 นักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 12 

4.3 ปฏิบัติงานตามใบงาน 

4.4 สงผลงานการปฏิบัต ิ

 1.ใบตรวจการปฏิบัติงาน 

     หนวยท่ี 12 

  

5. ขั้นการประเมินผล   

   5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 12 

   5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

   5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 12 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรยีน 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลังเรยีน 

    หนวยท่ี 12 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

   6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเตมิเก่ียวกับ 

         การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปง  

         มอเตอร และทํา แบบฝกหดัทายหนวย 

         เรียน หนวยท่ี 12 สงในอาทิตยตอไป 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย 

6.1 รับมอบหมายงาน  1. ใบมอบงานหนวยท่ี 

12 

   7.1 ตรวจความเรียบรอยของชุดฝกและความ 

        เรียบรอยของหองเรียนหองปฏิบัติงาน 

7.1 ชวยกันจัดเก็บชุดฝกและทําความสะอาด 

      หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรยีบรอย 

 1.ใบตรวจสอบความ 

    เรียบรอย 
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งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

 - นักศึกษาทาํแบบทดสอบกอนเรียนหนวยที่ 12 

ขณะเรียน 

- ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับการเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร หลัง

เรียน 

- ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับการเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอรและทํา

แบบฝกหัดทายหนวยเรียนหนวยท่ี 12 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  หนวยท่ี 12 เรื่องการ

เขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอรpower point เรื่องวงจรมัลติเพล็กซและดี

มัลติเพล็กซ 

2. แบบฝกหัดทายหนวยท่ี 12 

3. ของจริง (เครื่องมือวัด, อาร, ซี, ทรานซิสเตอร, ไอซีตามวงจรใบงานการทดลองท่ี 11) 

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

- ทดสอบกอนเรียน (Pre-test)  โดยใชขอสอบบทท่ี 12 จํานวน 10 ขอ 

 ขณะเรียน 

- ถาม – ตอบปญหา,  ความสนใจ,  ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

- ทดสอบหลังเรียน (Post-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 12 จํานวน 10 ขอ 

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 12 จํานวน 10 ขอ (แบบ

ตัวเลือก) 

 2.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 3.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

          1. เรียบเรียงโดยครูทันพงษ ภูรักษวงจรดิจิทัล.   

 2. เอกสารประกอบการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 
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บันทึกหลังการสอน 

วิชา   ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  รหัสวิชา  30120-2001   หนวยท่ี.........สอนครั้งท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                         จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

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

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

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

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

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

                         

  ลงช่ือ

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

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี........เดือน........................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 12 ช่ือหนวย ควบคุมสเต็ปปงมอเตอร 

 
 

ใหผูเรียนกาเคร่ืองหมายถูก / ในขอที่คิดวาถูก และกาเคร่ืองหมายผิด x ในขอที่คิดวา

ผิด 

 _____1. Stepping motor มีขอดีท่ีสําคัญคือการควบคุมต่ําแหนงของการหมุนไดอยาง

แมนยํา 

 _____2. การทํางานของ Stepper motor การบังคับใหแมเหล็กถาวรบนแกนโรเตอร 

หมุนไปตามทิศการ 

บังคับของขดลวดท่ีติดตั้งบนสเตเตอร 

 _____3. การบังคับใหStepping motor หมุนนั้นไมไดเปนแคการใสแรงดันคงท่ีไปท่ีขั่ว

บวกลบเทานั้น ตองใสแรงดันใหถูกตองจากจังหวะท่ีควรจะเปน 

 _____4. ขดลวด Stepping motor ท่ีควบคุมการหมุนแบบส่ีขั้ว แตละขดหางกัน 60 

องศา 

 _____5. การหมุน Stepping motor ท าโดยการจายกระแสเขาไปท่ีขดลวดทีละขด

เพื่อท าใหเกิด 

สนามแมเหล็ก ซึ่งจะไปดูดใหแมเหล็กถาวะท่ีอยูบนสเตเตอรเคล่ือนท่ี 

 _____6. ทิศของการหมุน Stepping motor ขึ้นกับล าดับการจายกระแสเขาไปท่ีขดลวด 

 _____7. การบังคับ Stepping motor ในลักษณะนี้เรียกวา Single coil excitation 

หรือการกระตุนทีละ 

ขดลวด 

 _____8. การกระตุน Stepping motor หรือการจายกระแสเขาขดลวดอยู 4 จังหวะตอ

การหมุน 1 รอบ 

 _____9. การปอน Stepping motor แบบ Full Step Drive หรือการปอนแบบทีละ 2 

ขดลวด 
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 _____10. สามารถควบคุมการหมุน Stepping motor ไดละเอียดมาก โดยการควบคุม 1 

Cycle จะทําให 

มอเตอรหมุนไป 0.9 - 5 องศา 
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แบบทดสอบหลังเรียน วชิาและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 12 ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร 

 

  

  คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

 

1. มอเตอรมอเตอรไฟฟา (Motor) หมายถึง 

    ก. เครื่องกลไฟฟาท่ีเปลี่ยนแปลงพลังงานกลเปนพลังงานไฟฟา 

    ข. เครื่องกลไฟฟาท่ีเปลี่ยนแปลงพลังงานไฟฟาเปนพลังงานแสง 

    ค. เครื่องกลไฟฟาท่ีเปลี่ยนแปลงพลังงานกลเปนพลังงานแสง 

    ง. เครื่องกลไฟฟาท่ีเปลี่ยนแปลงพลังงานไฟฟาเปนพลังงานกล 

 2. มอเตอรไฟฟากระแสตรงเปนตนกําลังขับเคลื่อนท่ีสําคัญอยางหนึ่งในโรงงานอุตสาหกรรมเพราะ 

    ก. ทนทาน 

    ข. ราคาถูก 

    ค. ปรับความเร็วได 

    ง. ประหยัดไฟฟา 

 3. กระแสไฟฟาในขดลวดสนามแมเหล็ก (Field Coil) จะสรางข้ัวแมเหล็กแบบใด 

    ก. ข้ัวสูง-ต่ํา 

    ข. ข้ัวเหนือ-ใต 

    ค. ข้ัวซาย-ขวา 

    ง. ข้ัวบน-ลาง 

 4. DC Motor ประกอบดวย 2 สวนหลักๆ ไดแก 

    ก. ข้ัวแมเหล็กเหนือ / ใต 

    ข. ทุนอารมาเจอร/ สเตเตอร 

    ค. มอเตอรไฟฟากระแสสลับ / มอเตอรไฟฟากระแสตรง 

    ง. ขดลวดอารมาเจอร / ขดลวดสนามแมเหล็ก 

 5. หลักการทํางานของ DC Motor คือ 

    ก. แรงดันสลับตัดผานสนามแมเหล็ก เกิดทอรกข้ึนในทิศท่ีเหมาะสม 

    ข. กระแสสลับตัดผานสนามแมเหล็ก เกิดทอรกข้ึนในทิศท่ีเหมาะสม 

    ค. แรงดันสลับตัดผานสนามแมเหล็ก เกิดทอรกข้ึนในทิศท่ีเหมาะสม 

    ง. กระแสตรงตัดผานสนามแมเหล็ก เกิดทอรกข้ึนในทิศท่ีเหมาะสม 
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 6. วงจร H-Bridge สามารถควบคุมมอเตอรไดอยางไร 

    ก. ควบคุมความเร็วรอบของมอเตอร 

    ข. ควบคุมทิศทางของมอเตอร 

    ค. ควบคุมทิศทาง และความเร็วรอบของมอเตอร 

    ง. ควบคุมการเดินหนาและถอยหลังของมอเตอร 

7. หากตองการใหหมุนตามเข็ม (Clockwise :CW) ใหสวิตซทํางานอยางไร 

    ก. S2 และ S3 ปดวงจร และ S1 และ S4 เปดวงจร 

    ข. S1 และ S4 ปดวงจร 

    ค. S2 และ S3 เปดวงจร 

    ง. S1 และ S4 ปดวงจร และ S2 และ S3 เปดวงจร 

8. อุปกรณสารกึงตัวนําท่ีนิยมใชในวงจร 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. การจายไฟเขาไปทีละขดตามลําดับ 

10. วงจร Darlington เปน IC สําเร็จรูปมีชื่อเรียกวา 

    ก. L298P 

    ข. 7812 

    ค. 1N4001 

    ง. ULN2003AN 
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เฉลยแบบทดสอบหนวยท่ี 12  

เรื่อง การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร 
 

แบบทดสอบกอนเรียน  แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี คําตอบ ขอท่ี ขอท่ี 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 

 

วิธีการตออุปกรณใชงาน 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.ใหตออุปกรณตามรูปดานบน แลว อัพโหลดโคดดานลางลงบอรด 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(); //หมุนวนซาย 

  } 

  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); 



325 
 

 
 

  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 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 
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ใบงานปฏิบัติท่ี 12-3 

 

วิธีการตออุปกรณใชงาน 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.ใหตออุปกรณตามรูปดานบน แลว อัพโหลดโคดดานลางลงบอรด 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();  //หมุนวนซาย 

  } 

  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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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงานหนวยท่ี 12 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

  ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร 

  เรื่อง การเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร 

 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 

หมายเหตุ คะแนน

เต็ม 

คะแนน

ท่ีได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1   การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2   การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3  ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 1   

1.4  เก็บรักษาเครื่องมือ และชุดทดลอง 1   

2.  ผลงาน    

ใบงานท่ี 6 เรื่องการเขียนโปรแกรมควบคุมสเตปปงมอเตอร     

2.1 การตออุปกรณใชงาน Arduino ควบคุมการหมุนสเต็ปมอเตอร 4   

2.2การตออุปกรณใชงาน Arduino ควบคุมการหมุนแบบFull 

Step 2เฟส 

4   

2.3 การตออุปกรณใชงาน Arduino ควบคุมการหมุนแบบ Half 

Step 

4   

3.  กิจนิสัยในการปฏิบัติงาน    

3.1 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   

รวม 20   

 

 

ลงชื่อ                                  ผูประเมิน 

        (นางสาวกาญจนา  อุพงศ)  
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แผนการจัดการเรียนรูท่ี  13 หนวยท่ี  13 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  16 

ชื่อหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร ชั่วโมงรวม  5 ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง การเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร จํานวนชั่วโมง  5  ชั่วโมง 

หัวขอเรื่องและงาน 

 1. ความรูเบื้องตนเก่ียวกับมอเตอรไฟฟา 

 2. การควบคุมดีซีมอเตอรดวย Arduino 

 3. การควบคุมสเตปมอเตอรดวย Arduino 

สาระการเรียนรู 

 มอเตอรไฟฟาเปนอุปกรณท่ีนิยมใชกันอยางแพรหลายในโรงงานอุตสาหกรรม เปนอุปกรณท่ี

ใชควบคุมเครื่องจักรกลในงานอุตสาหกรรม มอเตอรมีหลายแบบหลายชนิดท่ีใชใหเหมาะสมกับงาน 

ดังนั้นเราจึงตองทราบถึงความหมายและชนิดของมอเตอรไฟฟา ตลอดถึงคุณสมบัติการใชงานของ

มอเตอรแตละชนิด เพ่ือใหเกิดประสิทธิภาพสูงสุดในการใชงานของมอเตอรนั้น ๆ มอเตอรมอเตอร

ไฟฟา (Motor) หมายถึงเครื่องกลไฟฟาชนิดหนึ่งท่ีเปลี่ยนแปลงพลังงานไฟฟามาเปนพลังงานกล 

จุดประสงคเชิงพฤติกรรมท่ีพึงประสงค  

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

1. อธิบายความรูเบื้องตนเก่ียวกับ

มอเตอรไฟฟาได 

2. เชื่อมตอดีซีมอเตอรดวย Arduino 

ได 

3. ควบคุมดีซีมอเตอรดวย Arduino 

ได 

4. เชื่อมตอสเตปมอเตอรดวย 

Arduino ได 

5. ควบคุมสเตปมอเตอรดวย 

Arduino ได 

 

 

1. เพ่ือใหมีความรูความเขาใจ

เก่ียวกับการควบคุมดีซีมอเตอร

และควบคุมสเตปมอเตอรดวย 

Arduino 

2. เพ่ือใหสามารถนําความรูไป

ประยุกตใชในการเขียนโปรแกรม 

กําหนดการทํางานดวย Arduino 

 3. เพ่ือใหตระหนักถึงความ 

สําคัญของการควบคุมดีซีมอเตอร

และคุมสเตปมอเตอรดวย 

Arduino 

 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาท่ี

ของนักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอ

ตนเองและสังคม 

4. แตงกายถูกตองตาม

ระเบียบ 

5. แสดงความเคารพดวยทาที 

ท่ีสวยงาม 

6. ทํางานดวยความเต็มใจ 

7. ใชวัสดุอุปกรณและ

เครื่องมืออยางประหยัด

ตระหนักถึงความปลอดภัย 



334 
 

 
 

แบบทดสอบกอนเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 13 ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

 1. ขอใดมีผลตอกา ลงัของดีซีมอเตอรมากท่ีสุด 

 ก. กระแสไฟฟา     ข. แรงดันไฟฟา 

 ค. ขนาดของแมเหล็ก    ง. ขนาดของโรเตอร 

 2. จากรูปดานลางถาหากตองการหยุดหมุนแบบ Fast stop ขอใดกลาวไดถกตอง 

 

 

 

 

  

 

 

 

   ก. Relay 1 ON, Relay 2 ON    ข. Relay 1 OFF, Relay 2 ON 

 ค. Relay 1 ON, Relay 2 OFF   ง. ตัดไฟฟา +V 

 3. การควบคุมความเร็วของดีซีมอเตอรจะควบคุมท่ีสิ่งใด 

 ก. แรงดันไฟฟา     ข. กระแสไฟฟา 

 ค. กา ลงัไฟฟา     ง. ความถ่ีไฟฟา 

 4. จากรูปดานลางขอใดกลาวผิด 

 

 

 

 

 

 

 

 ก. IN1,IN2 เปนอินพุตกา หนดทิศทางการหมุน ข. ENA เปนอินพุตกําหนดความเร็วการหมุน 

 ค. ถา IN1 = 1, IN2 = 0 มอเตอรจะหมุน CW ง. DC Motor ขนาด12 V ใช+VM = 12V 
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 5. การตอสายระหวางไมโครคอนโทรลเลอรกบั H-Bridge Motor Driverแบบ 2 เสน ตองใชอุปกรณ

ใดตอจาก IN1, IN2 ไปยังขา ENA 

 ก. ทรานซิสเตอร     ข. คาปาซิเตอร 

 ค. ออฟโตคัปเปอร     ง. ไดโอด 

 6. การตอสายระหวางไมโครคอนโทรลเลอรเบอรPIC18F4550 กบั H-Bridge Motor Driver 

 แบบ 3 เสน เพ่ือควบคุมความเร็วของดีซีมอเตอร อินพุตขา ENA ตอท่ีพอรตใด 

 ก. RA1 หรือ RA2     ข. RB1 หรือ RB2 

 ค. RC1 หรือ RC2     ง. RD1 หรือ RD2 

 7. การควบคุมความเร็วของดีซีมอเตอรโดยใชโมดูล HPWM และคา สั่ง HPWM 2, 127, 200 

  ขอใดกลาวผดิ 

 ก. ขา ENA ของ H-Bridge Motor Driver ตอท่ี RC1 

 ข. สัญญาณ PWM ดานเอาตพุตมี Duty cycle 50 % 

 ค. ความถ่ีดานเอาตพุตเทากบั 200 Hz 

 ง. ดีซีมอเตอรหมุนดวยความเร็ว 50 % ของความเร็วสูงสุด 

 8. จากขอ 7ถาหากตองการใหดีซีมอเตอรหมุนเร็วข้ึนตองใชคําสั่งในขอใด  

 ก. HPWM 3, 127, 200    ข. HPWM 2, 200, 200 

 ค. HPWM 2, 127, 500    ง. HPWM 2, 100, 500 

  

 โปรแกรมสําหรับขอ 9 และ 10 

  TRISD = $00 

  ADCON1 = $0E 

  DEFINE ADC_BITS 8 

  SPEED VAR BYTE ‘เก็บผลลพัธของวงจร ADC 

  SW1 VAR PORTB.0 

  SW2 VAR PORTB.1 

 9. จากโปรแกรมภาษาเบสิกท่ีกําหนด ขอใดกลาวผดิ 

 ก. กําหนดใหพอรต D ทุกบิตเปนเอาตพุต  ข. โมดูล ADC มีความละเอียด 8 บิต 

 ค. SW1 ตอท่ีพอรต RB0    ง. ขา RA1/AN1 ทําหนาท่ีเปน AN1 
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10. ถาเปลี่ยนคา สั่ง DEFINE ADC_BITS 8 เปน DEFINE ADC_BITS 10 ตองเปลี่ยนค าสั่งใด 

 ก. ADCCON1 = $0E เปน ADCCON1 = $0A   

ข. TRISD = $00 เปน TRISD = $FF 

 ค. SPEED VAR BYTE เปน SPEED VAR WORD   

ง. เปลี่ยน PORTB.0 เปน PORTB.3 

 

เนื้อหาสาระ 

1. มอเตอรไฟฟากระแสตรง 

 1.1 การควบคุมทิศทางของมอเตอรกระแสตรงโดยใชรีเลย 

 

 

 

 

 

 

 

 

 1.2 การใชทรานซิสเตอรเปน H-Bridge Motor Driver 
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 1.3 การควบคุมความเร็วดวยไอซีเบอร L298N 

 
 

2.การควบคุมความเร็วและทิศทางของมอเตอรไฟฟากระแสตรง 

 2.1 การควบคุมทิศทางการหมุนของดีซีมอเตอรความเร็วสูงสุด 
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 2.2 การควบคุมทิศทางการหมุนและความเร็วของดีซีมอเตอร 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3. โปรแกรมภาษาเบสิกควบคุมมอเตอรไฟฟากระแสตรง 

 3.1 การควบคุมทิศทางการหมุนของดีซีมอเตอรความเร็วสูงสุด 
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 3.2 การควบคุมทิศทางการหมุนและควบคุมความเร็ว 
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กิจกรรมการเรียนการสอนกิจกรรมการเรียนการสอน 

              ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

 1.1 ครูบอกจุดประสงคของการเรียนใน 

 บทเรียนน้ี 

 1.2 ครูสอบถามความสําคัญของการเขียน

โปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร 

 1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 13 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน

บทเรียนน้ี 

 1.2 นักเรียนบอกความสําคญัของวงจร  

 การเขียนโปรแกรมควบคุมดซีีมอเตอร 

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรยีน หนวยท่ี 13 

 1. คําถามประจําหนวย 

 2. แบบทดสอบกอน 

 เรียนหนวยท่ี 13 

2. ขั้นสอนทฤษฎ ี   

2.1 ครูอธิบายการเขียนโปรแกรมควบคุมดีซมีอเตอรใช

สื่อ power point  ประกอบ 

 2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับการเขียนโปรแกรมควบคุมดี

ซีมอเตอร  

2.1 รับฟงคําบรรยาย 

2.2 ตอบคําถามและแสดงความคดิเห็น 

  1. power point  

  หนวยท่ี 13 

  2. คําถามหนวยท่ี 13 

3. ขั้นสรุป   

3.1 ครูและนักเรียนชวยกันสรุปและครซูักถาม 

ปญหาขอสงสยั 

3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยท่ี 13 

4. ขั้นสอนปฏิบัติ   

4.1 แบงกลุมนักเรียนเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 ครูใหนักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 13 

4.3 ควบคุมการปฏิบัติงาน 

4.4 ตรวจผลงานของนักศึกษา 

4.1 แบงกลุมเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 นักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 13 

4.3 ปฏิบัติงานตามใบงาน 

4.4 สงผลงานการปฏิบัต ิ

 1.ใบตรวจการปฏิบัติงาน

หนวยท่ี 13 

  

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 13 

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 13 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรยีน 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลังเรยีน

หนวยท่ี 13 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเตมิเก่ียวกับ 

การเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอรและทํา 

แบบฝกหัดทายหนวยเรียนหนวยท่ี 13 สงในอาทิตย

ตอไป 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย 

6.1 รับมอบหมายงาน  1. ใบมอบงานหนวยท่ี 13 

7.1 ตรวจความเรียบรอยของชุดฝกและความ 

เรียบรอยของหองเรียนหองปฏิบัตงิาน 

7.1 ชวยกันจัดเก็บชุดฝกและทําความสะอาด 

หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรียบรอย 

 1.ใบตรวจสอบความ 

 เรียบรอย 
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งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

 - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 13 

ขณะเรียน 

- ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับการเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร 

หลังเรียน 

- ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับการเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอรและทํา

แบบฝกหัดทายหนวยเรียนหนวยท่ี 13 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  หนวยท่ี 13 เรื่องการ

เขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร 

2. power point เรื่องการเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร 

3. แบบฝกหัดทายหนวยท่ี 13 

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

- ทดสอบกอนเรียน (Pre-test)  โดยใชขอสอบบทท่ี 13 จํานวน 10 ขอ 

 ขณะเรียน 

- ถาม – ตอบปญหา,  ความสนใจ,  ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

- ทดสอบหลังเรียน (Post-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 13 จํานวน 10 ขอ 

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 13 จํานวน 10 ขอ (แบบ

ตัวเลือก) 

 2.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 3.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

          1. สุชิน ชินสีห. (2563). วงจรดิจิทัล. นนทบุรี : โรงพิมพ  บริษัท ศูนยหนังสือเมืองไทย 

จํากัด. 

 2. เอกสารประกอบการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 
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บันทึกหลังการสอน 

วิชา   ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร   รหัสวิชา   30120-2001  หนวยท่ี........สอนครั้งท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                         จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

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

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

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

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

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

 

                         

  ลงช่ือ

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

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี.......เดือน.........................พ.ศ................ 
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  แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 13 ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร 

-------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 

คําช้ีแจง ใหผูเรียนกาเครื่องหมายถูก ในขอท่ีคิดวาถูก / และกาเครื่องหมายผิด X ในขอท่ีคิดวาผิด 

          1. Stepping motor มีขอดีท่ีสําคัญคือการควบคุมต่ําแหนงของการหมุนไดอยางแมนยํา 

             2. การท างานของ Stepper motor การบังคับใหแมเหล็กถาวรบนแกนโรเตอร หมุนไป

ตามทิศการบังคับของขดลวดท่ีติดตั้งบนสเตเตอร 

             3. การบังคับใหStepping motor หมุนนั้นไมไดเปนแคการใสแรงดันคงท่ีไปท่ีข่ัวบวกลบ

เทานั้น ตองใสแรงดันใหถูกตองจากจังหวะท่ีควรจะเปน 

             4. ขดลวด Stepping motor ท่ีควบคุมการหมุนแบบสี่ข้ัว แตละขดหางกัน 60 องศา 

             5. การหมุน Stepping motor ท าโดยการจายกระแสเขาไปท่ีขดลวดทีละขดเพ่ือท าให

เกิดสนามแมเหล็ก ซ่ึงจะไปดูดใหแมเหล็กถาวะท่ีอยูบนสเตเตอรเคลื่อนท่ี 

             6. ทิศของการหมุน Stepping motor ข้ึนกับล าดับการจายกระแสเขาไปท่ีขดลวด 

             7. การบังคับ Stepping motor ในลักษณะนี้เรียกวา Single coil excitation หรือการ

กระตุนทีละขดลวด 

             8. การกระตุน Stepping motor หรือการจายกระแสเขาขดลวดอยู 4 จังหวะตอการหมุน 

1 รอบ 

             9. การปอน Stepping motor แบบ Full Step Drive หรอืการปอนแบบทีละ 2 ขดลวด 

            10. สามารถควบคุมการหมุน Stepping motor ไดละเอียดมาก โดยการควบคุม 1 Cycle 

จะท าใหมอเตอรหมุนไป 0.9 - 5 องศา 
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แบบทดสอบหลังเรียน วิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยท่ี 13 ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1. มอเตอรไฟฟาแบงออกตามการใชของกระแสไฟฟาได 2 ชนิด คือ 

  ก. มอเตอรไฟฟากระแสสูง / มอเตอรไฟฟากระแสต่ํา 

  ข. มอเตอรไฟฟากระแสสลับ / มอเตอรไฟฟากระแสตรง 

  ค. มอเตอรไฟฟากระแสบวก / มอเตอรไฟฟากระแสลบ 

 ง. มอเตอรไฟฟากระแสบาน / มอเตอรไฟฟากระแสโรงงาน 

2. กระแสไฟฟาทีไหลเขาไปในมอเตอรไฟฟากระแสตรงจะไหลเขาไปท่ีใด 

 ก. คอมมิวเตเตอร / ขดลวดอารมาเจอร 

 ข. ขดลวดอารมาเจอร / ขดลวดสนามแมเหล็ก 

 ค. แปรงถาน / คอมมิวเตเตอร 

 ง. แปรงถาน / ขดลวดอารมาเจอร 

3. คุณสมบัติของเสนแรงแมเหล็กเปนอยางไร 

 ก. หักลางกันในทิศทางตรงขาม 

 ข. เสริมแรงทิศทางเดียวกัน 

 ค. หักลางกันในทิศทางตรงขาม และ เสริมแรงทิศทางเดียวกัน เกิดแรงบิดในตัวอารมาเจอร 

 ง. เกิดสนามแมเหล็ก 2 สนาม ในขณะเดียวกัน 

4. ทุนอารมาเจอรคือ 

 ก. สวนท่ีหมุน 

 ข. สวนอยูกับท่ี 

 ค. ขดลวดสนามแมเหล็ก 

 ง. ขดลวด 

5. การนํากระแสตรงมาตัดผานสนามแมเหล็กทําใหเกิดทอรกข้ึนในทิศท่ีเหมาะสมเพ่ือ 

 ก. สรางใหเกิดการหมุนของสเตเตอร 

 ข. สรางใหเกิดการหมุนของขดลวด 

 ค. สรางใหเกิดการหมุนของทุนอารมาเจอร 

 ง. สรางใหเกิดการหมุนของขดลวดสนามแมเหล็ก 
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6. วงจรท่ีใชในการควบคุมมอเตอรแบบท่ีนิยมใชกันเรียกวา 

 ก. A-Bridge 

 ข. H-Bridge 

 ค. R-Bridge 

 ง. T-Bridge 

7. หลักการแกไขสัญญาณรบกวนทําไดหลายแบบ เชนตอกันในลักษณะวงจร 

 ก. วงจร RL อินติเกรเตอร 

 ข. วงจร RLC อินติเกรเตอร 

 ค. วงจร LC อินติเกรเตอร 

 ง. วงจร RC อินติเกรเตอร 

8. หากตองการใหหมุนทวนเข็ม (Conter Clockwise :CCW) ให 

 ก. S1 และ S4 ปดวงจร 

 ข. S2 และ S3 ปดวงจร และ S1 และ S4 เปดวงจร 

 ค. S1 และ S4 ปดวงจร และ S2 และ S3 เปดวงจร 

 ง. S2 และ S3 เปดวงจร 

9. พารามิเตอรท่ีใชระบุรูปรางหนาตาของ PWM ท่ีสําคัญคือ 

 ก. วงจรบักวงจรบูส 

 ข. วงจรบักบูส 

 ค. ความถ่ีของคลื่นพาหะ (Carrier Frequency) และอัตราสวนหนาท่ี (Duty Ratio) 

 ง. ฟงกชั่นชะลอการท างานในหนวยนาโนวินาที 

10. PWM (Pulse Width Modulation) คือ 

ก. การมอดูเลตสัญญาณตามความถ่ี 

ข. การมอดูเลตสัญญาณตามแอมพลิจูด 

ค. การมอดูเลตสัญญาณเฟสเซอร 

ง. การมอดูเลตสัญญาณใหมีความกวางตามสัดสวนท่ีกําหนด 
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ใบงานปฏิบัติท่ี 13-1 

 

คําช้ีแจง ใหผูเรียนทุกคนทําการทดลองตามปฎิบัติการทดลองหนวยท่ี 13 เรื่อง การควบคุมดีซี

มอเตอรและสเตปมอเตอรดวย Arduino  

 

จุดประสงคเชิงพฤติกรรม 

 1. สามารถใชฟงกชั่นไดถูกตอง 

 2. สามารถแกปญหาในการท างานของบอรด Arduino Uno R3 ได 

 3. สามารถตอใชงานและอัพโหลดโปรแกรมใหกับบอรด Arduino Uno R3 ได 

อุปกรณการทดลอง 

 1. เครื่องคอมพิวเตอรและโปรแกรม Arduino IDE 1.6.9 1 ชุด 

 2. USB Cable Arduino Uno R3 1 เสน 

 3. Arduino Uno R3 Board 1 บอรด 

 4. Hook-up Wires 10 เสน 

 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 

 

ขอควรระวัง 

 1. ควรระวังไมวางบอรด Arduino Uno R3 หรือชีลตางๆ บนโตะโลหะหรือท่ีวางท่ีเปนโลหะ

เพราะอาจเกิดการลัดวงจรของภาคจายไฟได 

 2. ไมควรตอสายตอวงจรในบอรด Arduino Uno R3 ท้ิงไว ควรถอดสายตอวงจรออกใหหมด 

เพราะผลการทดลองอาจเกิดการผิดพลาดไมเปนไปตามทฤษฎีได 

 3. ไมควรถอดสายสายโหลด USB เขาออกตลอดเวลา เพราะอาจท าใหภาคจายไฟของบอรด 

Arduino Uno R3 เสียหายได 
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การทดลองท่ี 1 การควบคุมมอเตอรไฟฟากระแสตรงดวย 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 

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

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

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

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

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

                              

เฉลยแบบทดสอบหนวยท่ี 13 

เรื่อง การเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร 

 

แบบทดสอบกอนเรียน  แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี คําตอบ  ขอท่ี 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. ใหนักเรียนทําการตออุปกรณ  Arduino ควบคุมมอเตอร DC หมุนซาย 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. ทําการเขียนและอัพโหลดโคดนี้ลงบอรด Arduino uno r3 แลวดูผลลัพธ 

 

int MotorL = 2; // กําหนดขา ท่ีตอกับข้ัวมอเตอร 

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"); // หมุนซายคือ มอเตอรข้ัว R มีไฟ ข้ัว L ไมมีไฟ 

  delay(3000); 

  digitalWrite(MotorR, 0); 

  digitalWrite(MotorL, 0); 

  Serial.println("Motor STOP"); // หยุด คือ ไมจายไฟใหมอเตอร 

  delay(2000); 

  digitalWrite(MotorR, 0); 

  digitalWrite(MotorL, 1); 

  Serial.println("Motor Left"); // หมุนขวาคือ มอเตอรข้ัว R ไมมีไฟ ข้ัว L มีไฟ 

  delay(3000); 

} 

 

3. ทําการอัพโหลด 

4. สังเกตการทํางาน 

5. บันทึกผลการทดลอง 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 



352 
 

 
 

แบบใหคะแนนการปฏิบัติงานหนวยที่ 13 

วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร 

เรื่อง การเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร 

 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 

หมายเหตุ คะแนน

เต็ม 

คะแนน

ท่ีได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1   การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2   การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3  ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 1   

1.4  เก็บรักษาเครื่องมือ และชุดทดลอง 1   

2.  ผลงาน    

ใบงานท่ี 13 เรื่องการเขียนโปรแกรมควบคุมดีซีมอเตอร    

2.1 การควบคุมดีซีมอเตอรและสเตปมอเตอรดวย Arduino 6   

2.2 การตออุปกรณ  Arduino ควบคุมมอเตอร DC หมุนซาย 

หมุนขวา 

6   

3.  กิจนิสัยในการปฏิบัติงาน    

3.1 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   

รวม 20   

 

 

ลงชื่อ...........................................ผูประเมิน 

        (นางสาวกาญจนา  อุพงศ)  
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แผนการจัดการเรียนรูท่ี  14 หนวยท่ี  14 

ชื่อวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร สอนครั้งท่ี  17 

ชื่อหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับ

อุณหภูมิและความช้ืน 

ชั่วโมงรวม  5 ชั่วโมง 

   ชื่อเรื่อง การเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและความช้ืน จํานวนชั่วโมง  5  ชัว่โมง 

 

หัวขอเรื่องและงาน 

 1.1 ความรูเบื้องตนเก่ียวกับการเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและความชื้น 

1.2 การเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและความชื้น 

1.3 การออกแบบวงจรควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและความชื้น 

สาระการเรียนรู 

 เซนเซอรวัดอุณหภูมิและความชื้นสัมพัทธ เปนเซนเซอรวัดอุณหภูมิและความชื้นสัมพัทธแบบ

ดิจิทัลและเชื่อมตอดวยสัญญาณเพียงเสนเดียวแบบสองทิศทาง (bidirectional) ใชแรงดันไฟเลี้ยงได

ในชวง 3.3V ถึง 5.2V สามารถวัดคาอุณหภูมิไดในชวง -40 ถึง 80°C ความละเอียดในการวัดอุณหภูมิ

และความชื้น คือ 0.5°C และ 0.1%RHในการท างานของโมดูลอัลตราโซนิค จะอาศัยการสงคลื่นเสียง

ความถ่ีสูงออกไปประมาณ 40kHz และจับเวลาในการเดินทางของคลื่นเสียงเม่ือไปและกลับมา

หลังจากสะทอนวัตถุกีดขวาง 
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จุดประสงคเชิงพฤติกรรมที่พึงประสงค  

 

ความรู ทักษะ  คุณธรรม/จริยธรรม  

1. อธิบายความรูพ้ืนฐานเก่ียวกับโมดูลวัด

อุณหภูมิและความชื้น DHT21 (AM2301) ได 

2. ใชงานโมดูลวัดอุณหภูมิและความชื้น DHT21 

(AM2301) ได 

3. อธิบายความรูพ้ืนฐานโมดูลวัดอุณหภูมิและ

ความชื้น DHT22 / AM2302 ได 

4. ใชงานโมดูลวัดอุณหภูมิและความชื้น DHT22 

/ AM2302 ได 

5. อธิบายความรูพ้ืนฐานโมดูลวัดอุณหภูมิและ

ความชื้นสัมพัทธ SHT11 ได 

6. ใชงานโมดูลวัดอุณหภูมิและความชื้นสัมพัทธ 

SHT11 ได 

7. อธิบายความรูพ้ืนฐานการใชงานโมดูล

ตรวจจับสัญญาณอินพุต HC-SR04 ได 

8. ใชงานโมดูลตรวจจับสัญญาณอินพุต HC-

SR04 วัดระยะหางดวยคลื่นอัลตราโซนิคได 

9. ใชงานโมดูลตรวจจับสัญญาณอินพุต HC-

SR04 หลายชุดได 

 

 

 

 

6. ตอวงจรโมดูลวัดอุณหภูมิและ

ความชื้นได 

2. ใชเครื่องมือวัดอุณหภูมิและ

ความชื้นได 

3. ออกแบบควบคุมวงจรโมดูลวัด   

อุณหภูมิและความชื้น 

4. ใชเครื่องมือวัดคาทางไฟฟาของ 

วงจรโมดูลวัดอุณหภูมิและ

ความชื้น 

5. แสดงความสามารถออกแบบ 

งจรโมดูลวัดอุณหภูมิและความชื้น

  

 

1. ตรงตอเวลา 

2. มีความตระหนักในหนาท่ี

ของนักศึกษา 

3. มีความรับผิดชอบตอ

ตนเองและสังคม 

4. แตงกายถูกตองตาม

ระเบียบ 

5. แสดงความเคารพดวย

ทาทีท่ีสวยงาม 

6. ทํางานดวยความเต็มใจ 

7. ใชวัสดุอุปกรณและ

เครื่องมืออยางประหยัด

ตระหนักถึงความปลอดภัย 
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แบบทดสอบกอนเรียน วชิาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 14 ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและความช้ืน 

 

   คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1. โมดูล DHT21 (AM2301) เปนเซนเซอรวัดวัดอุณหภูมิและความชื้นสัมพัทธแบบใด 

  ก. ขนาน    ข. แอนะล็อก 

  ค. แบบดิจิทัล    ง. อนุกรม 

2. DHT21 (AM2301) มีขาเชื่อมตออะไรบาง 

 ก. VCC, GND และ SCA   ข. VCC, GND และ SLA 

  ค. VCC, GND และ SDA   ง. VCC, GND และ SDR 

3. DHT21 (AM2301) ตอสายเชื่อมตออยางไร 

  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 ขาสัญญาณดิจิทัลเพียงเสนเดียวในการเชื่อมตอแบบ 

  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. คา RH ท่ีอานไดคืออะไร 

  ก. ความชื้นสัมพันธ ( Relative Humidity - RH) 

  ข. ความชื้นสัมพัทธ ( Relative Humidity - RH) 

  ค. ความชื้นสัมประสิทธิ์ ( Relative Humidity - RH) 

  ง. ความชื้นสัมผัส ( Relative Humidity - RH) 

6. โมดูล SHT11 ใชแรงดันไฟเลี้ยงเทาใด 

  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 ติดตอสื่อสารแบบบัสแบบใด 

  ก. I2C     ข. Uart 

  ค. AVI     ง. SPI 

8. โมดูล SHT11 ชวงคาความชื้นสัมพัทธ (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 ใชสําหรับทําอะไร 

  ก. วัดระยะทางดวยคลื่นอัลตราซูมเมอร 

  ข. วัดระยะทางดวยคลื่นอัลตราไวโอเลต 

  ค. วัดระยะทางดวยคลื่นอัลตราบีม 

  ง. วัดระยะทางดวยคลื่นอัลตราโซนิค 

10. โมดูล HC-SR04 ใชคลื่นเสียงความถ่ีประมาณ 

  ก. 40kHz    ข. 30kHz 

  ค. 20kHz    ง. 10kHz 

 

เนื้อหาสาระ  

1.การอานขอมูลจากโมดูลวัดอุณหภูมิและความช้ืน DHT21 (AM2301) 

 เซนเซอรวัดอุณหภูมิและความชื้นสัมพัทธแบบดิจิทัลโมเดล AM2301 / DHT21 เปนเซนเซอร

วัดอุณหภูมิและความชื้นสัมพัทธแบบดิจิทัล และเชื่อมตอดวยสัญญาณเพียงเสนเดียวแบบสองทิศทาง 

(bidirectional) ใชแรงดันไฟเลี้ยงไดในชวง 3.3V ถึง 5.2V สามารถวัดคาอุณหภูมิไดในชวง -40 ถึง 

80°C ความละเอียดในการวัดอุณหภูมิและความชื้น คือ 0.5°C และ 0.1%RH และมีความแมนย า 

±0.5°C และ ±3%RH ตามล าดับ ใชขาเชื่อมตอเพียง 3 ขา ไดแก VCC, GND และ SDA (Serial 

Data) ในการอานขอมูลแตละครั้ง จะอานขอมูลท้ังหมด40 บิต แบงเปน 16 บิตสําหรับคาความชื้น 

16 บิตสําหรับคาอุณหภูมิ และ 8 บิตสําหรับตรวจสอบคา Parity Bitsเพ่ือดูวาอานคาไดถูกตองหรือไม 

โดย Arduino Sketch เพ่ืออานคาจากเซนเซอรดังกลาว และน ามาแสดงผล 

 

 

 

 

 

 



357 
 

 
 

 
 

ตารางแสดงขาสําหรับการเช่ือมตอของโมดูล AM2301 

 

 
 

รูปแสดงโปรโตคอลในการรับสงขอมูลโดยใชสายสัญญาณเสนเดียวของโมดูล AM2301 

 

2. การอานขอมูลจากโมดูลวัดอุณหภูมิและความช้ืน DHT22 / AM2302 

 อุปกรณเซนเซอรสําหรับวัดอุณหภูมิและความชื้นสัมพัทธ (Temperature & Relative 

Humidity Sensor) เปนอุปกรณท่ีสามารถนํามาประยุกตใชงานทางดานระบบสมองกลฝงตัวได

หลากหลาย เชนการวัดและควบคุมอุณหภูมิและความชื้น ระบบบันทึกขอมูลเก่ียวกับอุณหภูมิและ

ความชื้นในหอง เปนตน อุปกรณประเภทนี้แตกตางกันตามผูผลิต ราคา ความแมนยํา ความละเอียด

ในการวัด การใหคาแบบดิจิทัลหรือแบบแอนะล็อก เปนตนการทดลองใชงานโมดูล DHT22 / 

AM2302 ซ่ึงมีราคาถูก ใหคาเปนแบบดิจิทัล ใชขาสัญญาณดิจิทัลเพียงเสนเดียวในการเชื่อมตอแบบ

บิตอนุกรมสองทิศทาง (Serial Data, Bi-Rirectional) โดยน ามาเชื่อมตอกับ Arduino เพ่ืออานคา

จากเซนเซอร 

 

3. ขอมูลเชิงเทคนิค (Techinal details) 

•  ใชแรงดันไฟเลี้ยงไดในชวง: 3.3V ถึง 5.5V DC (ดังนั้นจึงใชไดกับ 3.3V และ 5V) 

•  วัดอุณหภูมิไดในชวง: -40 to 80 °C (±0.5 °C accuracy) 

•  วัดความชื้นสัมพัทธไดในชวง: 0 - 100 RH% (2 - 5% accuracy) 

•  อัตราการวัดสูงสุด: 0.5Hz 

•  คอนเนกเตอรแบบ 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 

 

 ในการอานขอมูลจากไอซีนั้น จะใชขาสัญญาณเพียงเสนเดียวคือ DATA (หรือ SDA) แบบ

สองทิศทาง และในสถานะปรกติสัญญาณ DATA จะเปน HIGH ในการอานขอมูลแตละครั้ ง

ไมโครคอนโทรลเลอรจะตองกําหนดใหขา DATA เปนเอาตพุต และสรางบิต START ซ่ึงจะตองเปน 

LOW อยางนอย 800 usec จากนั้นจึงใหเปน HIGH อยางนอย 20 μsec หลังจากนั้นเปนการรอการ

ตอบกลับ (Response) และจากไอซีขา DATA จะถูกตองเปลี่ยนเปนอินพุต 

 เริ่มตนของการตอบกลับไอซี จะดึงสัญญาณลงเปน LOW และปลอยใหเปน HIGH ชวงละ 80 

μsec โดยประมาณ (เรียกวา Response Bit) จากนั้นจึงจะเปนการสงขอมูลทีละบิต รวม 40 บิต 

(ชวง LOW ตามดวยชวงHIGH) ชวง LOW ของแตละบิต จะกวางเทากัน แตจะตางกันในชวง HIGH 

สําหรับบิตท่ีมีคาเปน 0 หรือ 1 (ใชความกวางชวง HIGH ในการจําแนกคาของบิต)  

 

 
 

สองไบตแรกสําหรับความชื้น สองไบตตอมาสําหรับอุณหภูมิและไบตสุดทายเปน Checksum หรือ 

Parity Bits 
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4. Arduino Sketch 1 

การอานคาจากโมดูล DHT22 / AM2302 ดวยบอรด Arduino แลวน าคาท่ีไดแสดงผลผานทาง 

Serial 

 

Monitor ของ Arduino IDE (ตั้งคา baudrate = 115200) แลวทําข้ันตอนซํ้า 

// 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. การใชงานโมดูลวัดอุณหภูมิและความช้ืนสัมพัทธSHT11 

 การทดลองใชงาน SHT11 ซ่ึงเปนเซนเซอรสําหรับวัดคาอุณหภูมิและความชื้นสัมพัทธ ผลิต

โดยบริษัทSensirion โดยนํามาใชงานรวมกับบอรด Arduino และเขียนโคด C++ เพ่ือสรางเปน

ไลบรารี่ (Library) ไวใชงานคําสําคัญ / Keywords: SHT11, Digital Temperature and Relative 

Humidity Sensor, Arduinoปจจุบันมีโมดูลเซนเซอรสําหรับวัดคาอุณหภูมิและความชื้นสัมพัทธท่ีให

ขอมูลแบบดิจิทัลจากหลายผูผลิตชิปHTU21D ของบริษัท Measurement Specialties Inc. ก็เปน

ตัวเลือกหนึ่งสําหรับนํามาทดลองใชได แตเนื่องจากชิปมีขนาดเล็ก แนะน าใหใชโมดูลประเภท 

"Breakout Board" ตัวอยางของโมดูลท่ีสะดวกตอการนํามาทดลองใชงาน เชน โมดูล GY-21 ซ่ึงมี

ราคาถูกและผลิตในประเทศจีน นอกจากนี้ยังมีโมดูลของบริษัท Adafruit และ Sparkfun ท่ีมีราคาสูง

กวา แตมีคุณภาพและรายละเอียดของวงจรแตกตางกันไปขอมูลเชิงเทคนิคท่ีสําคัญเก่ียวกับโมดูล 

HTU21D 

 

• ใชแรงดันไฟเลี้ยง (Vcc): +1.5V .. +3.6V 

• ติดตอสื่อสารแบบบัส I2C (ใชความเร็ว 400kHz ได) 

• ใชหมายเลขท่ีอยู 0x40 (hex) เพ่ือเขียนหรืออานขอมูลในรีจิสเตอรภายใน 

• ชวงคาความชื้นสัมพัทธ (Humidity Operating Range): 0 .. 100 %RH 

• ชวงคาอุณหภูมิ (Temperature Operating Range): -40 to +125°C 

• ความละเอียดในการวัดความชื้นสัมพัทธไดถึง 12 บิต (ใชเวลาในการวัดไมเกิน 16 msec) 

• ความละเอียดในการวัดอุณหภูมิไดถึง 14 บิต (ใชเวลาในการวัดไมเกิน 50 msec) 

• ความคลาดเคลื่อน ±3%RH, ±0.4°C tolerance @25°C (20%RH to 80%RH) 
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กิจกรรมการเรียนการสอนกิจกรรมการเรียนการสอน 

ขั้นตอนการสอน  

(กิจกรรมของครู) 

ขั้นตอนการเรียน  

(กิจกรรมผูเรียน) 

เคร่ืองมือ/การวัดผล 

ประเมินผล 

1.ขั้นนําเขาสูบทเรียน   

1.1 ครูบอกจุดประสงคการเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูล

ตรวจจับอุณหภมูิและความช้ืน  

1.2 ครูสอบถามความสําคญัของการเขียนโปรแกรม ควบคุม 

โมดลูตรวจจับอุณหภูมิและความช้ืน 

1.3 ครูแจกแบบทดสอบกอนเรียน หนวยท่ี 14 

 1.1 นักเรียนรับฟงจุดประสงคของการเรียนใน

บทเรียนน้ี 

 1.2 นักเรียนบอกความสําคญัการเขียนโปรแกรม 

ควบคุม โมดลูตรวจจับอุณหภมูิและความช้ืน 

 1.3 นักเรียนทําทดสอบกอนเรยีนหนวยท่ี 14 

 1. คําถามประจํา

หนวย 

 2. แบบทดสอบกอน 

 เรียนหนวยท่ี 14 

2. ขั้นสอนทฤษฎ ี   

 2.1 ครูอธิบายการเขียนโปรแกรมควบคุม โมดลู 

 ตรวจจับอุณหภูมิและความช้ืนโดยใชสื่อ power point 

ประกอบ 

 2.2 ซักถามปญหาเก่ียวกับการเขียนโปรแกรม ควบคุมโมดลู

ตรวจจับอุณหภมูิและความช้ืน 

2.1 รับฟงคําบรรยาย 

2.2 ตอบคําถามและแสดงความคดิเห็น 

  1. power point  

  หนวยท่ี 14 

  2. คําถามหนวยท่ี 14 

3. ขั้นสรุป   

3.1 ครูและนักเรียนชวยกันสรุปและครซูักถามปญหาขอสงสยั 3.1 นักเรียนชวยครูสรุปและตอบคําถาม 

3.2 จดบททึกยอ 

 1. ใบสรุปหนวยท่ี 14 

4. ขั้นสอนปฏิบัติ   

4.1 แบงกลุมนักเรียนเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 ครูใหนักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 14 

4.3 ควบคุมการปฏิบัติงาน 

4.4 ตรวจผลงานของนักศึกษา 

4.1 แบงกลุมเปนกลุม ๆ ละ 3 คน 

4.2 นักศึกษาปฏิบัติใบงานท่ี 14 

4.3 ปฏิบัติงานตามใบงาน 

4.4 สงผลงานการปฏิบัต ิ

 1.ใบตรวจการ

ปฏิบัติงานหนวยท่ี 14 

  

5. ขั้นการประเมินผล   

5.1 ครูแจกใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 14 

5.2 ดูแลนักเรียนไมใหทุจริต 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดรับแบบทดสอบคืน 

5.1 รับใบประเมินผลหลังเรียนหนวยท่ี 14 

5.2 ทําแบบทดสอบหลังเรยีน 

5.3 เมื่อครบเวลาท่ีกําหนดสงแบบทดสอบคืน 

 1. แบบทดสอบหลัง

เรียนหนวยท่ี 14 

6. ขั้นมอบหมายงาน   

6.1 ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเตมิเก่ียวกับการเขียน

โปรแกรม ควบคุมโมดลูตรวจจับอุณหภมูิและความช้ืนและ

ทําแบบฝกหัดทายหนวยเรยีนหนวยท่ี 14 สงในอาทิตย

ตอไป 

7. ขั้นตรวจสอบความเรียบรอย 

6.1 รับมอบหมายงาน  1. ใบมอบงานหนวยท่ี 

14 

7.1 ตรวจความเรียบรอยของชุดฝกและความเรียบรอยของ

หองเรียนหองปฏิบัติงาน 

7.1 ชวยกันจัดเก็บชุดฝกและทําความสะอาด 

หองเรียนหองปฏิบัติงานใหเรียบรอย 

 1.ใบตรวจสอบความ 

  เรียบรอย 
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งานท่ีมอบหมายหรือกิจกรรม 

กอนเรียน 

 - นักศึกษาทําแบบทดสอบกอนเรียนหนวยท่ี 14 

ขณะเรียน 

 - ใหนักศึกษาอภิปรายเก่ียวกับและสรุปเก่ียวกับการเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับ

อุณหภูมิและความชื้น  

 

หลังเรียน 

 - ใหนักเรียนไปคนควาเพ่ิมเติมเก่ียวกับการเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิ

และความชื้น และทําแบบฝกหัดทายหนวยเรียนหนวยท่ี 14 สงในอาทิตยตอไป 

ส่ือการเรียนการสอน 

1. เอกสารประกอบการเรียนวิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  หนวยท่ี 14 เรื่องการ

เขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและความชื้น  

2. Power point เรื่องการเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและความชื้น  

3. แบบฝกหัดทายหนวยท่ี 14 

4. ของจริง (เครื่องมือวัด, อาร, ซี, ทรานซิสเตอร, ไอซี) 

การวัดผลการเรียน 

 กอนเรียน 

- ทดสอบกอนเรียน (Pre-test)  โดยใชขอสอบบทท่ี 14 จํานวน 10 ขอ 

 ขณะเรียน 

- ถาม – ตอบปญหา,  ความสนใจ,  ความตั้งใจ, การอภิปราย 

 หลังเรียน 

- ทดสอบหลังเรียน (Post-test)  โดยใชขอสอบหนวยท่ี 14 จํานวน 10 ขอ 

การประเมินผล 

 1.  การประเมินผลโดยใชแบบประเมินผลหลังการเรียนหนวยท่ี 14 จํานวน 10 ขอ (แบบ

ตัวเลือก) 

 2.  สังเกตการมีสวนรวมในการเรียน 

 3.  สังเกตจากการตอบคําถาม / การอภิปราย 

เอกสารอางอิง 

          1. เรียบเรียงโดยครูทันพงษ ภูรักษวงจรดิจิทัล.   

 2. เอกสารประกอบการสอนวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร รหัสวิชา 30120-2001 
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บันทึกหลังการสอน 

วิชา  ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร  รหัสวิชา 30120-2001 หนวยท่ี.............สอนครั้งท่ี……….. 

ช่ือหนวย                                                         จํานวนสอน              ช่ัวโมง 
 

 

บันทึก 

 สอนตามจุดประสงคท่ีกําหนดไว 

 เนื้อหาครบสมบูรณตามแผนการสอน   

 กิจกรรมการเรยีนการสอนเปนไปตามแผนการสอน 

 ใชสื่อการสอนตามแผนการสอน 

 การวัดผลประเมินผลเปนไปตามแผนการสอน 

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

ปญหาและการแกไขปญหา 

ปญหาท่ีพบหลังการสอน  วิธีแกไขปญหา 

   

   

   

   

 

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

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

หมายเหตุ  (ใสชื่อ-สกุล/เลขท่ี) 

 

                         

  ลงช่ือ

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

          (นางสาวกาญจนา   อุพงศ) 

                ครูผูสอน 

       วันท่ี........เดือน.........................พ.ศ................ 
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แบบฝกหัดวิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 14 ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและความช้ืน 

 

ใหผูเรียนกาเครื่องหมายถูก / ในขอท่ีคิดวาถูก และกาเครื่องหมายผิด x ในขอท่ีคิดวาผิด 

 _____1. อุปกรณเซนเซอรสําหรับวัดอุณหภูมิและความชื้น 

 _____2. วัดอุณหภูมิไดในชวง: -40 to 100 °C (±0.5 °C accuracy) 

 _____3. วัดความชื้นสัมพัทธไดในชวง: 0 - 80 RH% (2 - 5% accuracy) 

 _____4. อัตราการวัดสูงสุด: 50 Hz 

 _____5. คอนเนกเตอรแบบ 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. ใชแรงดันไฟเลี้ยงไดในชวง: 3.3V ถึง 5.5V DC (ดังนั้นจึงใชไดกับ 3.3V และ 5V) 

 

แบบทดสอบหลังเรียน วิชาดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

หนวยที่ 14 ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและความช้ืน 

  

  คําช้ีแจง ใหเลือกคําตอบท่ีถูกท่ีสุดแลวทําเครื่องหมาย X ลงในกระดาษคําตอบ 

1. โมดูล DHT21 (AM2301) เชื่อมตอสายสัญญาณอยางไร 

 ก. เชื่อมตอดวยสัญญาณเสนเดียวแบบสองทิศทาง (bidirectional) 

ข. เชื่อมตอดวยสัญญาณสองเสนแบบสองทิศทาง (bidirectional) 

ค. เชื่อมตอดวยสัญญาณสามเสนแบบสองทิศทาง (bidirectional) 

ง. เชื่อมตอดวยสัญญาณสี่เสนแบบสองทิศทาง (bidirectional) 

2. DHT21 (AM2301) ในการอานขอมูลแตละครั้ง จะอานขอมูลท้ังหมด 40 บิต แบงเปน 

ก. 8 บิตสําหรับคาความชื้น 16 บิตสําหรับคาอุณหภูมิ และ 16 บิตสําหรับตรวจ parity bits 

ข. 16 บิตสําหรับคาความชื้น 16 บิตสําหรับคาอุณหภูมิ และ 8 บิตสําหรับตรวจ parity bits 

ค. 16 บิตสําหรับคาความชื้น 8 บิตสําหรับคาอุณหภูมิ และ 16 บิตสําหรับตรวจ parity bits 

ง. 16 บติสําหรับคาความชื้น 16 บิตสําหรับคาอุณหภูมิ และ 16 บิตสําหรับตรวจ 
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3. DHT22 / AM2302 มีล าดับของขอมูลบิตในการอานคาจากไอซีท้ังหมดอยางไร 

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 เปนเซนเซอรสําหรับวัดคาอุณหภูมิและความชื้นสัมพัทธ เขียนโคดภาษาอะไรเพ่ือสรางเปน

ไลบรารี่ 

ก. C     ข. basic 

ค. C++     ง. Assembly 

6. โมดูล HTU21D มีความละเอียดในการวัดความชื้นสัมพัทธไดถึง 

 ก. 12 บิต (ใชเวลาในการวัดไมเกิน 46 msec) 

 ข. 12 บิต (ใชเวลาในการวัดไมเกิน 36 msec) 

 ค. 12 บิต (ใชเวลาในการวัดไมเกิน 26 msec) 

 ง. 12 บิต (ใชเวลาในการวัดไมเกิน 16 msec) 

7. โมดูล HTU21D มีความละเอียดในการวัดอุณหภูมิไดถึง 

 ก. 14 บิต (ใชเวลาในการวัดไมเกิน 20 msec) 

 ข. 14 บิต (ใชเวลาในการวัดไมเกิน 30 msec) 

 ค. 14 บิต (ใชเวลาในการวัดไมเกิน 40 msec) 

 ง. 14 บิต (ใชเวลาในการวัดไมเกิน 50 msec) 

 8. โมดูล HTU21D มีความคลาดเคลื่อนเทาใด 

 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. ตัวสงคลื่นท่ีสรางคลื่นเสียงออกไปในการวัดระยะแตละครั้งเรียกวา 

 ก. Bing     ข. Ping 

 ค. Sing     ง. Ding 
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 10. ความกวางของมุมเม่ือคลื่นเสียงเดินทางออกไปจากตัวสงเรียกวา 

 ก. absolute Beam Angle  ข. Max Beam Angle 

 ค. Beam Angle   ง. Min Beam Angle 

 

เฉลยแบบทดสอบหนวยท่ี 14 

เรื่อง การเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและความช้ืน 

 

แบบทดสอบกอนเรียน  แบบทดสอบหลังเรียน 

ขอท่ี คําตอบ  ขอท่ี 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 

 

ใหนักเรียนตออุปกรณใชงาน Arduino โมดูลวัดอุณหภูมิและความช้ืน DHT22 / AM2302 

Module 

1. เชื่อมตออุปกรณตามดานลาง 

Arduino UNO R3 -> DHT22 / AM2302 Module 

            • 5V -> ( + ) 

            • GND -> ( - ) 

            • ขา 2 -> OUT 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2. เม่ือเชื่อมตออุปกรณเรียบรอยแลว ใหทําการดาวนโหลด Library ขางลางท้ัง 2 ไฟล 

โหลด Library Sensor วัดอุภณหมูและความชื้น DHT22 2 ลิงคติดตั้งในโปรแกรม 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 เขียนโคดตัวอยางดานลางใสในโปรแกรม 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
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// 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 

 

ใหนักเรียนตออุปกรณใชงาน Arduino โมดูลวัดอุณหภูมิและความชื้น DHT22 / AM2302 Module 

โดยมี LED แสดงสถานะ 

1.เชื่อมตออุปกรณตามดานลาง 

• Aduino UNO R3 

• โมดูล DHT22 AM2302 

• สายจั้มเปอร 

• Breadboard 400 holes 

• 5mm LED Pack (เขียว,เหลือง,แดง) 

• 330 Ohm 

 

2. วิธีการตอใชงาน 

     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 เขียนโคดตัวอยางดานลางใสในโปรแกรม Arduino IDE 

 

#include "DHT.h" 

#define DHTPIN 4        //ขาdata ตอ ขา4 

#define DHTTYPE DHT22   //กําหนดคาตามชนิดDHTท่ีใชงาน 

int led1 = 2;           // ขา 2 เปน led1 สามารถเปลี่ยนแปลงขาไดตามใชงานได 

int led2 = 3;           // ขา 3 เปน led2 สามารถเปลี่ยนแปลงขาไดตามใชงานได 

float tempsetting = 30;  //กําหนดคาท่ีตองการใหคําสั่งทํางาน สามารถเปลี่ยนแปลงได

ตามการใชงาน 

 

DHT dht(DHTPIN, DHTTYPE); 

 

void setup() 

{ 

  pinMode (led1, OUTPUT);   //led1 ใหเปน 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 )         //เม่ือคาจากเซนเซอรนอบกวาหรือเทากับ tempsetting 

คําสั่งจะทํางาน 

  {         

    digitalWrite (led1 , HIGH);   //สั้งใหขา led1 HIGH    

    digitalWrite (led2 , LOW);    //สั้งใหขา led2 LOW 

  } 

  else {                           

    digitalWrite (led2 , HIGH);   //สั้งใหขา led2 HIGH    

    digitalWrite (led1 , LOW);    //สั้งใหขา led1 LOW 

  } 

} 

 

4. ทําการอัพโหลด 

5. สังเกตการทํางาน 

6. บันทึกผลการทดลอง 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 

……………………………………………………………………………………………………………………………………… 
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แบบใหคะแนนการปฏิบัติงานหนวยที่ 14 

  วิชา ดิจิทัลและไมโครคอนโทรลเลอร 

  ช่ือหนวย การเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและความชื้น 

  เรื่อง การเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและความชื้น 

 

 

รายการท่ีประเมิน 

คะแนน 

หมายเหตุ คะแนน

เต็ม 

คะแนน

ท่ีได 

1.  กระบวนการปฏิบัติงาน    

1.1   การจัดเตรียมวัสดุอุปกรณ และเครื่องมือ 1   

1.2   การใชเครื่องมือไดถูกตอง 1   

1.3  ปฏิบัติงานถูกตองตามข้ันตอน 1   

1.4  เก็บรักษาเครื่องมือ และชุดทดลอง 1   

2.  ผลงาน    

 เรื่องการการเขียนโปรแกรมควบคุม โมดูลตรวจจับอุณหภูมิและ

ความชื้น  

   

2.1 การตออุปกรณใชงาน Arduino โมดูลวัดอุณหภูมิและ

ความชื้น DHT22 / AM2302 Module 

6   

2.2 ใชงาน Arduino โมดูลวัดอุณหภูมิและความชื้น DHT22 / 

AM2302 Module โดยมี LED แสดงสถานะ 

6   

3.  กิจนิสัยในการปฏิบัติงาน    

3.1 การใหความสนใจในการปฏิบัติงาน 1   

3.2 ความปลอดภัยในการปฏิบัติงาน 1   

3.3 ความเรียบรอยหลังปฏิบัติงาน 1   

3.4 ความรวมมือในกลุม 1   
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	3. แบบผสม(HYBRID-H)
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	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);
	}
	3. ทำการอัพโหลด
	4. สังเกตการทำงาน
	5. บันทึกผลการทดลอง
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	วงจรนี้ทำหน้าที่ได้ทั้งคุมทิศทางและความเร็วของมอเตอร์ โดยเริ่มจากการคุมทิศทางการหมุน โดยปกติหากต้องการกลับทิศการหมุนของมอเตอร์กระแสตรง วิธีนึงที่ทำได้คือกลับทิศแหล่งจ่ายวงจร H-Bridge ด้านบนหากต้องการให้หมุนตามเข็ม (Clockwise :CW) ให้ S1 และ S4 ปิดวงจ...
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	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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