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บทท่ี 3 
การติดต้ังโปรแกรมและการดาวนโหลดโปรแกรม 

 
3.1  การเตรียมการในสวนของฮารดแวร  
 กอนจะมีการเขียนโปรแกรม และ ดาวนโหลดโปรแกรมควรมีการเตรียมพรอมในสวนของฮารดแวรเสีย
กอนโดยสามารถทําไดตามขั้นตอนตางๆ ดังตอไปนี้ 
 
ข้ันตอนท่ี 1  ทําการตอวงจรหรือ เซนเซอรตางๆ ของหุนยนตตามตองการใหเรียบรอย 
ข้ันตอนท่ี 2   เชื่อมตอบอรด ET-ROBOT STAMP P40  เขากับเคร่ืองคอมพิวเตอรทางพอรตอนุกรม (COM Port) 
ข้ันตอนท่ี 3   เชื่อมตอแหลงจายไฟใหกับบอรด (VDC IN) ซึ่งสามารถใสไดหลายจุดใหใสเพียงจุดใดจุดหนึ่งเทานั้น 
ข้ันตอนท่ี 4   เชื่อมตอคอมพิวเตอรทาง Serial Port เขากับขั้วตอ PROGRAM (Connector 5 Pin)  ตามตําแหนงดังรูป 
ข้ันตอนท่ี 5   เปดสวิตช ON 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

รูปที่  3.1 ลักษณะของบอรด ET-ROBOT STAMP P40 
 
 

VDC IN 

ตอสายดาวนโหลดโปรแกรม 

เปดสวิตช ON 
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3.2 การติดตั้งโปรแกรม  BASIC  STAMP    
การที่เราจะสามารถเขียนโปรแกรมเพื่อควบคุมให Robot ทํางานไดน้ัน กอนอ่ืนจะตองทําการติดต้ังซอรฟ

แวร สําหรับใชเปนตัวเขียนโปรแกรม (Editor) และ ใชในการโปรแกรม (Programming) ขอมูลลงในตัว CPU เบสิก
แสตมปกอน โดยซอรฟแวรดังกลาวนี้มีชื่อเรียกวา Basic Stamp Editor  มีดวยกันอยูหลายเวอรชันสามารถเลือกใชได
ตามความตองการเชน เวอรชัน V1.33 และ V2.0 จะทํางานบนระบบปฏิบัติการวินโดวโดยมีความตองการของระบบ 
(System Requirements) ดังตอไปนี้ 

 
• Windows 95, Windows 98, Windows ME, Windows NT 4.0, Windows 2000 or Windows XP 
• 80486 (or greater) processor 
• 16 MB RAM (24 MB Recommended) 
• 6 MB Free Hard Drive Space 
• 256 Color VGA Video Card (24-bit SVGA recommended) 
• 1 Available COM port 

 
1.   ใหใสแผน CD โปรแกรมแลวเขาไปใน Folders    ที่อยูของไฟล Setup สําหรับทําการติดต้ังโปรแกรมซึ่งจะใช

เวอรชันไหนก็ได โดยใหดับเบิลคลิกเมาส ที่ไอคอนของเวอรชันที่ตองการติดต้ังซึ่งในตัวอยางนี้จะติดต้ังเวอรชัน 
V1.33  

        : สําหรับเวอรชัน V1.33 
        : สําหรับเวอรชัน V2.0 
2. จากนั้นจะปรากฏหนาตางดังรูปที่ 3.2 ใหคลิกเลือก Next> เพ ื่อเขาสูขั้นตอนตอไป  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 รูปที่  3.2  แสดงหนาตางตอบรับการติดต้ังโปรแกรม 
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3. เลือกเปน Modify แลวคลิกเมาสไปที่  NEXT>   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.3 หนาตางสําหรับเลือกรูปแบบของการติดต้ังโปรแกรม 
 

4. จะปรากฏหนาตางดังรูปที่ 3.4 ใหคลิกเมาสที่ Next>   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.4 แสดงหนาตาง Custom Setup 
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5. จะปรากฏหนาตางแสดงรายละเอียดตางๆ ดังรูปที่ 3.5 ใหคลิกเลือกเมาสที่ Install เพื่อเร่ิมตนการติดต้ังโปรแกรม 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.5  หนาตางแสดงรายละเอียดของการติดต้ังโปรแกรม 
 
7.    จากนั้นโปรแกรมจะทําการติดต้ังใหเราเองโดยอัตโนมัติโดยจะแสดงแถบความกาวหนาดังรูปที่ 3.6  
 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

รูปที่ 3.6 หนาตางแสดงความกาวหนาของการติดต้ังโปรแกรม 
 

8.   เมื่อกระบวนการติดต้ังเสร็จสิ้นจะปรากฏหนาตางดังรูปที่ 3.7 ใหคลิกเมาสเลือกที่ Finish  เปนการเสร็จสิ้นการติด
ต้ังโปรแกรม 
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รูปที่ 3.7 หนาตางแสดงการสิ้นสุดการติดต้ังโปรแกรม 
 
3.3 การเขียนโปรแกรมและการดาวนโหลด 

หลังจากทําการติดต้ังโปรแกรม และ การเตรียมการในสวนของฮารดแวรเรียบรอยแลวตอไปจะเปนการแสดงตัว
อยางการใชงานโปรแกรม Basic Stamp Editor โดยสามารถทําไดดังขั้นตอนตางๆ ตอไปนี้ 

-  เปดโปรแกรม Basic Stamp Editor ซึ่งสามารถทําไดโดยดับเบิลคลิกที่ไอคอน BASIC StampEditor หรือ 
คลิกเลือกที่ Start → Programs→Parallax Inc  ดังรูปที่ 3.8  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  รูปที่ 3.8 แสดงการเขาสูโปรแกรม Stamp Editor
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- จะปรากฏหนาตางการทํางานดังรูปที่ 3.9 ใหเลือกเบอรของ CPU Basic Stamp ในที่น้ีคือ BS2p 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.9 แสดงการเลือกเบอรของตัว Basic Stamp ที่ใช 
 
 หลังจากเลือกเบอรแลวจะปรากฏขอความในพื้นที่ของการเขียนโปรแกรมดังรูปที่ 3.10   
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.10 แสดงเบอรของ Basic Stamp ที่ถูกเลือก 
 

- เขียนโคดโปรแกรมที่ตองการ ดังเชนตัวอยางดานลาง 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.11 แสดงตัวอยางการเขียนโคดโปรแกรม 
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- เลือกพอรตสื่อสารอนุกรม COM1 หรือ COM2 เลือกใหตรงกับที่ใชงานอยู (พอรตที่ตออยูกับบอรด)  
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.12 แสดงการเลือกพอรตการสื่อสารอนุกรมสําหรับการดาวนโหลดโปรแกรม 
 

- เมื่อเรียบรอยแลวสั่ง RUN  (Ctrl+R) เพื่อดาวนโหลดโปรแกรม  ดังรูปที่ 3.13  
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.13 การสั่ง Run เพื่อดาวนโหลดโปรแกรม 
 

ซึ่งจะปรากฏหนาตางแสดงการโปรแกรมขอมูลลง CPU ดังรูปดานลางนี้  ตัวเบสิกแสตมปก็จะเริ่มทํางาน
ตามคําสั่งที่เราเขียนขึ้น ซึ่งเราสามารถถอดสายดาวนโหลดออกได  เพื่อปลอยให Robot ว่ิงไดอยางอิสระตาม
โปรแกรมที่เราออกแบบขึ้น 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.14  หนาตางแสดงสภาวะการโปรแกรมขอมูลลง CPU Basic Stamp 
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 4 
 

 
   
(Servo Motor)  

  
 
4.1   

 ET-ROBOT  
 (360 )   

 
•  1 ms 

  1.5 ms  20 ms (  20ms  
30ms) 

 
 
 
 
 
 

•  2 ms 
  1.5 ms  20 ms (  20ms  

30ms)  
 
 
 
 
 
 

•   0   1    
 

 

Period  20 ms

Vss (0 V)

Vdd (5 V)

1.0 ms  < 1.5 ms

Period  20 ms

Vss (0 V)

Vdd (5 V)

2.0 ms  > 1.5 ms
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 Servo motor   
   CPU  PULSOUT  Pin,Period  

   Period  CPU  (SX48BD)  20 MHz 
 0.8 uS    PULSOUT Pin,1000  1000 x 0.8 uS = 800 uS  0.8 mS 

 2 mS  1 mS   Period  
 1 ms    (CW) 

 1 ms / 0.8 uS =  1250  
 *   PULSOUT  Pin,1250 

 2 mS   (CCW) 
 2 mS / 0.8 uS =  2500 

  *   PULSOUT  Pin,2500 
 
 
 
4.2   
 

  
•  (Forward)  

 

   
  4.1 (  Motor  2    

) 

Vss (0 V)

Vdd (5 V)

"1"

Vss (0 V)

Vdd (5 V)

"0"

STOP Motor

*     PULSOUT  
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 4.1  (Forward) 
 

•  (Backward) 
 

  
 
 
 
 
 

 
 

 

Servo motor 
 P14

Servo motor 
 P13

CWCCW

 CW

 CCW

 4.1     
MotorForward:   PULSOUT    13,1250      1 mS   (CW) 

 PULSOUT    14 ,2500       2 mS   (CCW)
 PAUSE          20     20 mS 
 GOTO          MotorForward   

 

 4.2    
MotorBackward:   PULSOUT    13, 2500        2 mS  (CCW)

 PULSOUT    14 , 1250        1 mS  (CW) 
 PAUSE          20          20 mS 

 GOTO          MotorForward         
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 4.2   (Backward) 
 

•  (Turn Left) 
 2     

    
 

 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Servo motor 
 P14

Servo motor 
 P13

CCWCW

 CCW

 CW

 4.3    
TurnLeft:    LOW          14     

 PULSOUT    13 , 1250   1 mS  (CW) 
 PAUSE          20     20 mS 
 GOTO          TurnLeft    
 
 4.4   

TurnLeft:    PULSOUT    14 ,1250   1 mS  (CW) 
 PULSOUT    13 , 1250   1 mS  (CW) 
 PAUSE          20     20 mS 

  GOTO          TurnLeft    
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  4.4  2  
  2  

 
  

 0    (P13 = 0,P14 =0)  
 
 
 
   
 
 
 
 
 
 
 

  4.3   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

  4.4   
 
 

CW : 

STOP : 

 CW

STOP : 

CW : 

CW : 

 CW

 CW
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•  (Turn Right) 
   

 2   
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

  4.5  4.5 
 
 

 
 
 
 
 
 

CCW : 

STOP : 

 CCW

STOP : 

  4.5   
TurnRight:    LOW          13     

 PULSOUT    14 , 2500    2 mS  (CCW) 
 PAUSE          20     20 mS 
 GOTO          TurnRight    

 

  4.6    
TurnRight:    PULSOUT    14 , 2500   2 mS  (CCW) 

 PULSOUT    13 , 2500   2 mS  (CCW) 
 PAUSE          20     20 mS 

  GOTO          TurnRight    
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  4.6  4.6 
 

  
    4.7   

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 4.7   
 

CCW : 

CCW : 

 CCW

 CCW

 (Start)

 (Stop)
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 4.7    4.7 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

'{$STAMP BS2p} 
LoopLeft  VAR  WORD  
LoopRight  VAR  WORD  
LoopDelay  VAR  WORD  
 
'##########  ########## 
GOSUB MotorForward  ' Robot  
GOSUB Delay   '  
GOSUB MotorReturnRight90 ' Robot  
GOSUB Delay   '  
GOSUB MotorReturnLeft90  ' Robot  
GOSUB Delay   '  
GOSUB MotorReturnLeft90  ' Robot  
GOSUB Delay   '  
GOSUB MotorReturnRight90 ' Robot  
GOSUB Delay   '  
GOSUB MotorForward  ' Robot  
GOSUB Delay   '  
GOSUB MotorStop  '  
 
Delay:    '  
FOR LoopDelay = 1 TO 50 
 PULSOUT 13,1250  '  Pulse Width = 1 mS  Motor  
 PULSOUT 14,2500  '  Pulse Width = 2 mS  Motor  
 PAUSE 20   '  Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
RETURN 
 
MotorForward: 
PULSOUT 13,1250  '  Pulse Width = 1 mS  Motor  
PULSOUT 14,2500  '  Pulse Width = 2 mS  Motor  
PAUSE 20   '  Pulse Off = 20 mS 
RETURN 
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  4.7  Robot 

  4.7  2 
     

   ,  ,     
   

   → → → → → →   
  Delay 

 
  (LoopDelay)  50  (1 to 50) 

 
 

MotorStop: 
LOW 13   '  Motor  Low  
LOW 14 
END 
 
MotorReturnLeft90: 
FOR LoopLeft = 1 TO 40 '  90  
  PULSOUT 13,1250 '  Pulse Width = 1 mS  Motor  
  PULSOUT 14,1250 '  Pulse Width = 1 mS  Motor  
 PAUSE 20  '  Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
RETURN 
 
MotorReturnRight90: 
FOR LoopRight = 1 TO 40  '  90  
  PULSOUT 13,2500 '  Pulse Width = 2 mS  Motor  
  PULSOUT 14,2500 '  Pulse Width = 2 mS  Motor   
PAUSE 20  '  Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
RETURN 
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 4.8  
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 4.8  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

'{$STAMP BS2p} 
'  Robot  4.8 
 
LoopRight  VAR  WORD  
LoopDelay  VAR  WORD  
'##########  ########## 
Wait_start: 
 if   IN2 = 1 then  Wait_start        '  Start  (  P2  ET-ROBOT) 
Loop: 
GOSUB MotorForward  ' Robot  
GOSUB Delay  '  
GOSUB MotorReturnRight90 ' Robot  90  
GOSUB Delay  '  
GOTO Loop 
'########## Delay########## 
Delay: 
FOR LoopDelay = 1 TO 50 
 PULSOUT 13,1250  '  Pulse Width = 1 mS  Motor  
 PULSOUT 14,2500  '  Pulse Width = 2 mS  Motor  
 PAUSE 20   '  Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
RETURN 
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  4.8  

  Robot    4.8 
  → →  90 →   

   

 P2  CPU Stamp  Start   Run 
  Run 

   
   Logic 0    Logic 1  

 
 

'########## MotorForward ########## 
MotorForward: 
PULSOUT 13,1250  '  Pulse Width = 1 mS  Motor  
PULSOUT 14,2500  '  Pulse Width = 2 mS  Motor  
PAUSE 20   '  Pulse Off = 20 mS 
RETURN 
'########## MotorReturnRight90 ########## 
MotorReturnRight90:  '  90  
FOR LoopRight = 1 TO 20    
  PULSOUT 13,1250  '  Pulse Width = 1 mS  Motor   
  PULSOUT 14,2500  '  Pulse Width = 2 mS  Motor  
PAUSE 20   '  Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
FOR LoopRight = 1 TO 40  '  90  
  PULSOUT 13,2500  '  Pulse Width = 2 mS  Motor  
  PULSOUT 14,2500  '  Pulse Width = 2 mS  Motor   
PAUSE 20   '  Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
RETURN 
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  4.9  
 
 
 
 
 
 
 
 

 4.9  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

'{$STAMP BS2p} 
LoopRight  VAR  WORD  
LoopDelay  VAR  WORD  
'##########  ########## 
GOSUB MotorReturnRight45   
GOSUB Delay 
Loop: 
GOSUB  MotorReturnRight135   
GOSUB  Delay 
GOTO    Loop 
'########## Delay ########## 
Delay: 
FOR LoopDelay = 1 TO 50 
 PULSOUT 13,1250  '  Pulse Width = 1 mS  Motor  
 PULSOUT 14,2500  '  Pulse Width = 2 mS  Motor  
 PAUSE 20   '  Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
RETURN 
'########## MotorForward ########## 
MotorForward: 
PULSOUT 13,1250  '  Pulse Width = 1 mS  Motor  
PULSOUT 14,2500  '  Pulse Width = 2 mS  Motor  
PAUSE 20   '  Pulse Off = 20 mS 
RETURN 
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  4.9  
4.9  45   
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

'########## MotorReturnRight45 ##########
MotorReturnRight45: 
FOR LoopRight = 1 TO 20  '  45  
PULSOUT 13,2500  '  Pulse Width = 2 mS  Motor  
PULSOUT 14,2500  '  Pulse Width = 2 mS  Motor  
 PAUSE 20   '  Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
RETURN 
'########## MotorReturnRight135 ########## 
MotorReturnRight135: 
FOR LoopRight = 1 TO 50  '  135  
  PULSOUT 13,2500  '  Pulse Width = 2 mS  Motor  
  PULSOUT 14,2500  '  Pulse Width = 2 mS  Motor   
PAUSE 20   '  Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
RETURN 
 

 45 

 135 
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 4.10   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 4.10  
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

'{$STAMP BS2p} 
LoopRight  VAR  WORD  
LoopDelay  VAR  WORD  
 
'##########  ########## 
Wait_start: 
 if   IN2 = 1 then  Wait_start 
Loop: 
GOSUB MotorReturnRight '  45   
GOSUB Delay  '  
GOTO Loop   '  
 
'########## Delay ########## 
Delay: 
FOR LoopDelay = 1 TO 5 
 PULSOUT 13,1250  '  Pulse Width = 1 mS  Motor  
 PULSOUT 14,2500  '  Pulse Width = 2 mS  Motor  
 PAUSE 20   '  Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
RETURN 
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  4.10  4.10 

  
  45   

  Start   P2  
 4.8   ON   

 P2   Start  
 
 

  4.11   Beep  
 
 
 
 
 
 

 4.11  ET-ROBOT STAMP P40 
 

  
  

    (Beep)   
 

'########## MotorReturnRight ########## 
MotorReturnRight: 
FOR LoopRight = 1 TO 5  '  45  
PULSOUT 13,2500  '  Pulse Width = 2 mS  Motor  
PULSOUT 14,2500  '  Pulse Width = 2 mS  Motor  
 PAUSE 20   '  Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
RETURN 
 

P15

10 uF

Speaker

Signal
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  4.11  3.77KHz  P15 

 ET-ROBOT Stamp  FREQOUT  256 ms  200 
ms    

     3.77 Hz  
 Period  0.256 ms   1000x 3.77 = 3770 Hz   3.77 KHz    

Period    0.256 ms x 1000 =  256 ms   FREQOUT  
 

  4.12   
  4.11   

  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

'{$STAMP BS2p} 
Loop: FREQOUT 15,1000,1000     3.77 KHz  P15    256 ms   
 PAUSE   200      200 ms  

     GOTO Loop 

'{$STAMP BS2p}
I VAR BYTE                      
F VAR WORD           
C CON 867            C   867  
D CON 973            D   973  
E CON 1092            E   1092  
G CON 1300            G   1300  
R CON 0           R   0   
Loop: 
FOR I=0 TO 28                 29  
 LOOKUP   I,[E,D,C,D,E,E,E,R,D,D,D,R,E,G,G,R,E,D,C,D,E,E,E,E,D,D,E,D,C],F     
 FREQOUT 15,1000,F,(F-2) MAX 16384       P15  
NEXT 
GOTO Loop 
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  4.12   

   
  

    C,D,E,G  R 
     

  
 F    FREQOUT  

   
 
 

 4.13   LED  
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 4.12  LED  CPU Stamp 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

'{$STAMP BS2p} 
Loop: 
LOW 0    Logic 0  P0    LED   
LOW 1    Logic 0  P1    LED   
LOW 3    Logic 0  P3    LED   
LOW 4    Logic 0  P4    LED   
PAUSE 100    
HIGH 0    Logic 1  P0    LED   
HIGH 1    Logic 1  P1    LED   
HIGH 3    Logic 1  P3    LED   
HIGH 4    Logic 1  P4    LED   
PAUSE 100    
GOTO Loop    

1k x4

+VCC

P0
P1
P3
P4

LED x4
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LED  ET - ROBOT STAMP  4  

P0,P1,P3  P4  CPU Stamp  4.12  LED  Logic 0  
    LED  Logic 1    

 LED  4   
 

 4.14   LCD  ET-ROBOT  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 4.13  LCD  Basic Stamp (ET-CLCD) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

LCD Module

+VCC

VR

A1
2

A1
3

A1
4

A1
5

A1
0

A1
1

R/WEN RS D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0

VO

GND

VCC

10k

2

3

1

6 4 5 14 13 12 11 10 9 8 7

'  LCD   LCD   16  2  
'{$STAMP BS2p} 
 ASCII VAR    BYTE 
 
'**********  ********** 
 AUXIO     I/O  (Auxiliary I/O) 
 PAUSE    1000    LCD  
 GOSUB   InitialLCD      LCD 
 ASCII =   "T"    T 
 GOSUB   SendASCII    T  LCD 
 ASCII = "e"    e 
 GOSUB SendASCII    e   LCD 
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 ASCII = "s"     s
 GOSUB SendASCII    s   LCD 
ASCII = "t"     t 
 GOSUB SendASCII    t  LCD 
ASCII = " "      
 GOSUB SendASCII     LCD 
 ASCII = "L"     L 
 GOSUB SendASCII    L  LCD 
ASCII = "C"    C 
 GOSUB SendASCII    C  LCD 
 ASCII = "D"    D 
 GOSUB SendASCII    D  LCD 
 STOP 
'**********  InitialLCD ********** 
InitialLCD: 
 ASCII = $33   00110011 =  8 bit mode 
 GOSUB SendCommandLCD   LCD 
 ASCII = $32   00110010 = 8 bit mode 
 GOSUB SendCommandLCD   LCD 
 ASCII = $28   00101000 = 4 bit mode , 2  , 5x7  
 GOSUB SendCommandLCD   LCD 
 ASCII = $C    ,   
 GOSUB SendCommandLCD   LCD 
 ASCII = $6     LCD 
 GOSUB SendCommandLCD   LCD 
 ASCII = $1     LCD 
 GOSUB SendCommandLCD   LCD 
 RETURN 
 
'**********  SendASCII  SendCommandLCD ********** 
SendASCII: 
  HIGH 10  : GOTO  NextSend       RS = 1  :  NextSend 
SendCommandLCD:               
  LOW 10                RS = 0  
 



 ET-ROBOT  STAMP P40   

 -47-  www.ett.co.th 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
  4.14  LCD   
4    4   1 Byte (8Bit)   4  

 4   1 Byte    LCD  2  
    RS (P10)  2  

 SendCommandLCD   SendASCII   
  LCD (Initial LCD) 

 8   4    
  Test LCD     LCD 

 I/O  (Auxiliary I/O)  AUXIO  

 *******    4   ******* 
NextSend: 
         HIGH 15 : IF ASCII.BIT7 = 1 THEN NextSend1 : LOW 15       Logic 0  1  ASCII.7  LCD
NextSend1: 
         HIGH 14 : IF ASCII.BIT6 = 1 THEN NextSend2 : LOW 14       Logic 0  1  ASCII.6  LCD
NextSend2: 
         HIGH 13 : IF ASCII.BIT5 = 1 THEN NextSend3 : LOW 13       Logic 0  1  ASCII.5  LCD
NextSend3: 
         HIGH 12 : IF ASCII.BIT4 = 1 THEN NextSend4 : LOW 12       Logic 0  1  ASCII.4  LCD
NextSend4: 
         PULSOUT 11,1 : PAUSE 1                Enable  LCD  
 
 ********  4   ********* 

        HIGH 15 : IF ASCII.BIT3 = 1 THEN NextSend5 : LOW 15     Logic 0  1  ASCII.3  LCD 
NextSend5: 
        HIGH 14 : IF ASCII.BIT2 = 1 THEN NextSend6 : LOW 14      Logic 0  1  ASCII.2  LCD 
NextSend6: 
        HIGH 13 : IF ASCII.BIT1 = 1 THEN NextSend7 : LOW 13      Logic 0  1  ASCII.1  LCD 
NextSend7: 
        HIGH 12 : IF ASCII.BIT0 = 1 THEN NextSend8 : LOW 12      Logic 0  1  ASCII.0  LCD 
NextSend8: 
  PULSOUT 11,1 : PAUSE 1        Enable  LCD 
  RETURN 
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  4.15   LCD  (  4.13) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

'  LCD   LCD   16  2  
'{$STAMP BS2p} 
 ASCII       VAR    BYTE 
 OrderASCII      VAR    BYTE 
 
'**********  ********** 
 AUXIO         I/O  (Auxiliary I/O) 
 PAUSE 1000        1000 ms  LCD  
 GOSUB InitialLCD        LCD 
FOR OrderASCII = 0 TO 10       11  
      LOOKUP OrderASCII,["BASIC Stamp"],ASCII     ASCII 
      GOSUB    SendASCII       LCD 
NEXT          OrderASCII   
 STOP         
'**********  InitialLCD ********** 
InitialLCD:         LCD 
          FOR OrderASCII = 0 TO 5       6  
              LOOKUP OrderASCII,[$33,$32,$28,$C,$6,$1],ASCII      ASCII 
              GOSUB    SendCommandLCD      LCD 
          NEXT         OrderASCII   
          RETURN 
'**********  SendASCII  SendCommandLCD ********** 
SendASCII: 
         HIGH 10  : GOTO NextSend          RS = 1   :  NextSend 
SendCommandLCD: 
         LOW 10           RS = 0  
NextSend: 
     HIGH 15 : IF ASCII.BIT7 = 1   THEN  NextSend1 : LOW 15       Logic 0  1  ASCII.7  LCD
NextSend1: 
     HIGH 14 : IF  ASCII.BIT6 = 1  THEN  NextSend2 : LOW 14       Logic 0  1  ASCII.6  LCD
NextSend2: 
       HIGH 13 : IF ASCII.BIT5 = 1  THEN NextSend3 : LOW 13      Logic 0  1  ASCII.5  LCD
NextSend3: 
       HIGH 12 : IF ASCII.BIT4 = 1  THEN NextSend4 : LOW 12      Logic 0  1  ASCII.4  LCD
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  4.15  4.14 

    
   "BASIC Stamp"    

 OrderASCII    
   

 
  HIGH 12 : IF ASCII.BIT0 = 1  THEN NextSend8 : LOW 12        
  
 HIGH 12  

 IF ASCII.BIT0 = 1  THEN NextSend8 
 LOW 12        
 

  
   Colon (:)  

 
 
 

NextSend4: 
  PULSOUT 11,1 : PAUSE 1           Enable LCD 
      HIGH 15 : IF ASCII.BIT3 = 1  THEN NextSend5 : LOW 15         Logic 0  1  ASCII.3  LCD
NextSend5: 
      HIGH 14 : IF ASCII.BIT2 = 1  THEN NextSend6 : LOW 14         Logic 0  1  ASCII.2  LCD
NextSend6: 
      HIGH 13 : IF ASCII.BIT1 = 1  THEN NextSend7 : LOW 13         Logic 0  1  ASCII.1  LCD
NextSend7: 
      HIGH 12 : IF ASCII.BIT0 = 1  THEN NextSend8 : LOW 12         Logic 0  1  ASCII.0  LCD
NextSend8: 
             PULSOUT 11,1 : PAUSE 1            Enable LCD 
             RETURN 
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 4.16   LCD  auxiliary I/O   LCDOUT 
 LCD   LCDOUT 

 LCD  14 PIN ET-CLCD  4.14  4.15  
 LCDOUT    

 (Auxiliary I/O)   LCD  
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 4.14   LCD  LCDOUT 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 4.15   LCD  
 

LCD Module

+VCC

VR

A4A5A6A7A3A1

R/WEN RS D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0

VO

GND

VCC

10k

2

3

1

6 4 5 14 13 12 11 10 9 8 7
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  LCD 

 LCD    
 Basic Stamp   LCDOUT   

 4.13  I/O  Auxiliary   I/O 
 AUXIO   I/O  

 I/O  (Main I/O)  I/O    MAINIO  
 I/O   I/O   I/O  

 I/O  (Main I/O)  I/O  (Auxiliary I/O)  
 default  I/O  (Main I/O) 

 
 
 
 

 

  LCD  LCDCMD  LCDOUT  LCD   16  2 
'{$STAMP BS2p} 
                AUXIO                  '  I/O    auxiliary I/O pins 
InitLCD:                   
 PAUSE 1000  '  1  LCD  
 LCDCMD 1, 32  '   4-bit mode 
 LCDCMD 1, 40  '   LCD  2  5x7  
 LCDCMD 1, 8  '   LCD 
 LCDCMD 1, 12  '     
 LCDCMD 1, 6  '   
 LCDCMD 1, 1  '   
         
 LCDOUT 1,1, ["Hello! ET-ROBOT"]       LCD 
 STOP 
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บทท่ี 5 
การควบคุมหุนยนตแบบมีเงื่อนไข 

 

 การควบคุมหุนยนตแบบมีเงื่อนไขที่วานี้ หมายถึง การสั่งงานใหหุนยนตปฏิบัติงานตางๆ พรอมกับทําการ
ตรวจสอบสภาวะของอุปกรณอินพุตเซนเซอรตางๆ ดวยวามีสภาวะเปนอยางไร จากนั้นจึงนําสภาวะตางๆ ที่ไดมา
ตรวจสอบกับเงื่อนไขที่เราสรางขึ้น เชน  หากสวิตชกันชนหนาทั้งสองจุดถูกกด ก็สั่งใหหุนยนตถอยหลังเปนตน  
 ซึ่งอุปกรณเซ็นเซอรตางๆ น้ีจะเปรียบเสมือนกับเปนเสนประสาทในการรับรูสิ่งตางๆ ของหุนยนต ยิ่งมีมาก
เทาไรก็จะยิ่งทําใหหุนยนตน้ันมีความสามารถมากขึ้นเทานั้นสวนความฉลาดของหุนยนตน้ันก็จะขึ้นอยูกับโปรแกรม
ที่เราสรางใหกับหุนยนตวาจะมีวิธีคิด หรือ จัดการกับสิ่งตางๆที่เกิดขึ้นนี้อยางไร ซึ่งอุปกรณเซ็นเซอรตางๆ จะมีดังนี้ 

• สวิตชเซ็นเซอรกันชน หนา-หลัง รวม 4 ตัว  (Micro Switch Sensor) 
• เซ็นเซอรตรวจจับแสง  (Light Sensor) 
• เซ็นเซอรสําหรับตรวจจับเสน หรือ แถบดํา (Track  Sensor) 

 
5.1 การควบคุมหุนยนตใหหลบหลีกสิ่งกีดขวาง 

โดยในเบื้องตนนี้จะยกตัวอยางการเขียนโปรแกรมควบคุมการทํางานของหุนยนตใหมีการหลบหลีกสิ่งกีด-
ขวาง โดยมีการเช็คเงื่อนไขจากสวิตชกันชนหนา-หลังทั้ง 4 ตัว ซึ่งตัวอยางโปรแกรมนี้จะสั่งใหหุนยนตเดินไปดาน
หนาพรอมกับเช็คสถานะของสวิตชกันชน ซึ่งหากเกิดการชนอาจจะเปนวัตถุใดๆ ก็ตามหุนยนตจะทําการถอยหลัง
แลวหักหลบสิ่งกีดขวางนั้นและเดินหนาตอไป  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
  รูปที่ 5.1 ลักษณะการชนและการหลบหลีกวัตถุ 

 

วัตถ ุ

การชนจากดานหนาซาย

1

2

3

วัตถ ุ

การชนจากดานหนาขวา

1

2

3
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รูปที่ 5.1 ลักษณะการชนและการหลบหลีกวัตถุ (ตอ) 
 
 จากรูปที่ 5.1 เปนรูปแบบการชนและการหลบหลีกวัตถุในรูปแบบตางๆ โดยอาศัยสวิตชกันชนหนา-หลังทั้ง 
4  ตัวเปนตัวตรวจสอบการชนโดยองศาในการเลี้ยวหลบนั้นขึ้นอยูที่เราจะเขียนโปรแกรมอยางไร และในสวนของ
การชนดานหนาทั้งซายและขวา เมื่อทําการถอยแลวขั้นตอนตอไปก็อยูที่เราวาจะใหทําอยางไรเชน เลี้ยวซาย-ขวา 
หรือ หมุนกลับหลังแลวเดินหนาตอก็ได ขึ้นอยูกับความตองการของเรา  การถอยไปชนวัตถุทั้งทางดานซายและขวา
ก็เชนกันเมื่อเดินหนาแลวจะควบคุมใหหุนยนตทําอะไรตอไปนั้นก็ขึ้นอยูกับการออกแบบของเรา เพื่อใหหุนยนต
สามารถเคลื่อนที่ผานสิ่งกีดขวางนั้นไปได โดยสามารถสรุปตามเงื่อนไขตางๆ เปนตารางดังนี้ 
 

วัตถ ุ

การชนจากดานหลังขวา

23

1

วัตถ ุ

การชนจากดานหลังซาย

1

2 3

วัตถ ุ

การชนจากดานหนาทั้งซายและขวา

1

2

วัตถ ุ

การชนจากดานหลังทั้งซายและขวา

1

2
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   กรณีหุนยนตเคลื่อนที่ไปดานหนา 

 
 
กรณีหุนยนตเคลื่อนที่ไปดานหลัง  

  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 5.2 แสดงตําแหนงของการตอพอรตตางๆ กับเซนเซอรและมอเตอร 
 

อินพุตเซ็นเซอรสวิตชดานหนา เอาตพุตสําหรับความคุมมอเตอร 
ซาย (P4) ขวา (P3) ซาย (P14) ขวา (P13)

สถานะการทํางานของหุนยนต 

0 
0 
1 
1 

0 
1 
0 
1 

CCW 
[*] CCW 
[*] CW 

CW 

CW 
[*] CCW 
[*] CW 
CCW 

ถอยหลัง 
ถอยหลัง + เล้ียวขวา(45º) 
ถอยหลัง + เล้ียวซาย(45º) 

เดินหนา 

อินพุตเซ็นเซอรสวิตชดานหลัง เอาตพุตสําหรับความคุมมอเตอร 
ซาย (P1) ขวา (P0) ซาย (P14) ขวา (P13)

สถานะการทํางานของหุนยนต 

0 
0 
1 
1 

0 
1 
0 
1 

CW 
[*] CCW 
[*] CW 

CW 

CCW 
[*] CCW 
[*] CW 
CCW 

เดินหนา 
เดินหนา + เล้ียวขวา(45º) 
เดินหนา + เล้ียวซาย(45º) 

ถอยหลัง 

* จะตองทําการถอยหลังออกมากอนสักระยะหนึ่ง (P14 = CCW , P13 = CW) กอนที่จะทําการเลี้ยว 

* จะตองทําการเดินหนากอนสักระยะหนึ่ง (P14 = CW , P13 = CCW) กอนที่จะทําการเลี้ยว 

P4 P3

P0P1

P14 P13

ET-ROBOT STAMP

มองจากดานบน
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  จากตารางการทํางานตางๆ สามารถนํามาเขียนเปนโปรแกรมดังตัวอยางโปรแกรมตอไปนี้  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ตัวอยางท่ี 5.1  โปรแกรมควบคุมการทํางานของหุนยนตใหหลบลีกส่ิงกีดขวาง 
'{$STAMP BS2p} 
LoopLeft     VAR  WORD ' ตัวแปรชนิด WORD ใชสําหรับกลุมโปรแกรมการเคลื่อนตัวไปทางซาย 
LoopRight     VAR  WORD ' ตัวแปรชนิด WORD ใชในกลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวไปทางขวา 
LoopStraight   VAR WORD ' ตัวแปรชนิด WORD ใชในกลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวในแนวเสนตรง 
 
'########## โปรแกรมหลัก ########## 
LoopMain: 
IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 0 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorBackward   
IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorEvadeLeft   
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 0 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorEvadeRight   
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 0 AND IN0 = 0 ) THEN MotorForward   
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 0 AND IN0 = 1 ) THEN MotorForward   
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 0 ) THEN MotorForward   
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorForward   
GOTO LoopMain ' วนตรวจสอบสถาวะ Input 
 
 '########## MotorForward (เดินหนา)  ########## 
MotorForward: 
PULSOUT 13,1250  ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
PAUSE 20   ' สราง Pulse Off = 20 mS 
GOTO LoopMain  ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'########## MotorBackward (ถอยหลัง)  ########## 
MotorBackward: 
FOR LoopStraight = 1 TO 50  ' ถอยหลังไประยะหนึ่ง 
 PULSOUT 13,2500   ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
 PULSOUT 14,1250   ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PAUSE 20    ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
GOTO LoopMain   ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
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'########## MotorEvadeRight  (ถอยแลวเล้ียวซาย 45 องศาเพ่ือหลบส่ิงกีดขวาง) ########## 
MotorEvadeRight: 
FOR LoopRight = 1 TO 40 ' ถอยหลังไประยะหนึ่ง 
  PULSOUT 13,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
  PULSOUT 14,1250  ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20   ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
FOR LoopRight = 1 TO 20 ' เล้ียวซายประมาณ 45 องศา เพ่ือหลบส่ิงกีดขวาง 
PULSOUT 13,1250  ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,1250  ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PAUSE 20   ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
GOTO LoopMain  ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
'########## MotorEvadeLeft  (ถอยแลวเล้ียวขวา 45 องศาเพ่ือหลบส่ิงกีดขวาง) ########## 
MotorEvadeLeft: 
FOR LoopLeft = 1 TO 40  ' ถอยหลังไประยะหนึ่ง 
  PULSOUT 13,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
  PULSOUT 14,1250  ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PAUSE 20   ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
FOR LoopLeft = 1 TO 20  ' เล้ียวขวาประมาณ 45 องศา เพ่ือหลบส่ิงกีดขวาง 
PULSOUT 13,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20   ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
GOTO  LoopMain  ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
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5.2 การควบคุมหุนยนตใหเดินตามแสง 
 การควบคุมหุนยนตใหสามารถเดินตามแสงไดน้ันปจจัยสําคัญก็คือ ตัวเซนเซอรตรวจจับแสงซึ่งเปรียบไป
แลวก็เหมือนกับเปนดวงตาของหุนยนต ที่ใชในการมองเห็นแสงเพราะฉนั้นกอนอ่ืนเราตองทราบหลักการทํางาน  
ของวงจรเซนเซอรแสงเสียกอนซึ่งสามารถศึกษารายละเอียดไดในหัวขอที่ 1.10 บทที่ 1  
 การติดต้ังตัวเซนเซอรแสงนั้นจะตองใหตัวเซนเซอรทั้งสองมีระยะหางกันพอสมควรเพื่อใหสามารถแยก
ความแตกตางของแสงไดดีขึ้น ในตัวอยางรูปที่ 5.1 เราจะทําการติดต้ังไวดานหนาทางดานซายและขวา เพื่อตรวจจับ
ระดับความเขมแสงของทั้งสองดาน 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 5.1  การติดต้ังตัวเซ็นเซอรแสง 
 

โดยหลักการของวงจร RC time ก็คือ เมื่อคา R หรือ C มีการเปลี่ยนแปลงจะทําใหคาเวลาของวงจร RC 
เปลี่ยนแปลงดวยแตในที่น้ีคาที่สามารถเปลี่ยนแปลงไดคือคา R (LDR) เทานั้น และคา R น้ีก็จะมีการเปลี่ยนแปลงไป
ตามความเขมของแสง ดังนั้นในการตรวจสอบสภาวะของแสงเราจึงตรวจสอบไดจากคาเวลาของวงจร RC โดยใชคํา
สั่งในการอานคาเวลาจากวงจร RC time ดังตัวอยางตอไปนี้ 

 
 
    

 
 
 
 
 
 

ตัวอยางท่ี 5.2  โปรแกรมวัดคา RC time จากวงจรเซนเซอรแสง 
left_photo var word 
right_photo var word 
 
main:  
 ‘วัดคา RC time จากวงจรเซนเซอรแสงดานขวา 
 High      9   ‘ สงลอจิก “1” ไปที่ขา PIN 9 
 Pause 3   ‘ หนวงเวลา 3 ms  เพ่ือให C เก็บประจุไดเต็มที่ 
 Rctime 9,1,right_photo   ‘ อานคา RC time จากขา PIN 9 

เซนเซอรแสง
ดานซาย P11 

เซนเซอรแสง
ดานขวา  P9 
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 จากตัวอยางโปรแกรมเปนการวัดคาเวลาจากวงจร RC time (ตัวเซนเซอรแสง) ที่ติดต้ังอยูทางดานซายและ
ขวาของหุนยนต (ดังรูปที่ 5.1) ซึ่งทางดานขวาจะถูกตอเขากับขา PIN 9 สวนดานซายจะตอกับขา PIN 11 จากนั้นจะ
นําคาที่อานไดไปแสดงที่หนาจอดวยคําสั่ง Debug ซึ่งคาที่อานไดน้ีจะขึ้นอยูกับขนาดความเขมของแสงที่ตกกระทบ
ตัว LDR  ซึ่งเราสามารถใชคาตางๆ เหลานี้มาเปนเงื่อนไขในการควบคุมการทํางานของหุนยยนตใหมีการเคลื่อนที่
ไปตามรูปแบบตางๆ  โดยมีลักษณะทิศทางการรับแสงดังรูปที่  5.2 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

(ก)              (ข)          (ค) 
 

รูปที่  5.2 แสดงลักษณะการรับแสงในรูปแบบตางๆ ของ Robot 
 
 
 

 
 ‘วัดคา RC time จากวงจรเซนเซอรแสงดานซาย 
 High      11   ‘ สงลอจิก “1” ไปที่ขา PIN 11 
 Pause 3   ‘ หนวงเวลา 3 ms  
 Rctime 11,1,left_photo   ‘ อานคา RC time จากขา PIN 11 
 Debug   home, “L “, dec5 left_photo, “ R “,dec5 right_photo   ‘ สงคาที่ไดออกไปแสดงที่หนาจอ 
Goto     main 
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 จากรูปที่ 5.2(ก)  ความเขมของแสงทางดานซายจะมีขนาดมากกวาดานขวา ในกรณีน้ีหากตองการใหหุน
ยนตเดินตามแสงจะตองควบคุมใหหุนยนตเดินไปทางซาย สวนรูปที่ 5.2(ข)  ระดับความเขมของแสงทั้งดานซาย 
และ ขวาจะมีคาใกลเคียงกันกรณีน้ีจะสั่งใหหุนยนตเดินไปดานหนา และ ในรูปที่ 5.2(ค)  เปนการรับแสงจากทาง
ดานขวาทําใหความเขมแสงทางดานขวามากกวาดานซาย ดังนั้นจะตองควบคุมหุนยนตใหเคลื่อนที่ไปทางขวาเพื่อ
เขาไปหาแหลงที่มาของแสง ในกรณีที่แสงเขามาดานหนานั้นไมไดหมายความวาความเขมของแสงที่ตัวเซ็นเซอรทั้ง
ซายและขวาจะเทากันเสียทีเดียว เนื่องจากมีปจจัยอ่ืนๆ อีกมากที่ไมสามารถทําใหเกิดการเทากันของเซ็นเซอรทั้งสอง
ดานไดดังนั้นในการเขียนโปรแกรมเราจะตองทําการเพื่อคาไว โดยหากคาที่อานไดจากเซ็นเซอรทั้งสองมีคาใกลเคียง
กันก็ถือไดวาแสงมาจากทิศทางตรงหนา แตหากมีความแตกตางกันมากก็แสดงวาแสงมาจากทางดานซายหรือขวา 
เปนตน ซึ่งจะยกตัวอยางโปรแกรมควบคุมใหหุนยนตเดินตามแสงดังนี้ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ตัวอยางท่ี 5.3    โปรแกรมควบคุมหุนยนตใหเดินตามแสง 
 
'{$STAMP BS2p} 
' โปรแกรม Control Robot  
 
ValueRCTimePIN9 VAR      WORD 
ValueRCTimePIN11 VAR      WORD 
 
'########## โปรแกรมหลัก ########## 
LoopMain: 
HIGH 9   ' ขา PIN 9 มีสภาวะ high (“1”) 
PAUSE 1   ' หนวงเวลาเพื่อให C เก็บประจุเต็มที่ 
RCTIME  9,1,ValueRCTimePIN9        '  อานคา Rctime จากขา PIN 9 เก็บในตัวแปร ValueRCTimePIN9 
HIGH 11   ' ขา PIN 11 มีสภาวะ high (“1”) 
PAUSE 1   ' หนวงเวลาเพื่อให C เก็บประจุเต็มที่ 
RCTIME 11,1,ValueRCTimePIN11 '  อานคา Rctime จากขา PIN 11 เก็บในตัวแปร ValueRCTimePIN11 
 
IF ( ValueRCTimePIN9 > 200 AND ValueRCTimePIN11 > 200 ) THEN MotorStop  
IF ( ValueRCTimePIN9 > 200 AND ValueRCTimePIN11 < 200 ) THEN MotorReturnLeft 
IF ( ValueRCTimePIN9 < 200 AND ValueRCTimePIN11 > 200 ) THEN MotorReturnRight  
IF ( ValueRCTimePIN9 < 200 AND ValueRCTimePIN11 < 200 ) THEN MotorForward  
GOTO LoopMain ' วนตรวจสอบสภาวะ Input 
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จากตัวอยางโปรแกรมที่ 5.3 เปนการควบคุมใหหุนยนตเดินตามแสงโดยอาศัยการอานคาความเขมแสงของ
เซนเซอรทางดานซายและขวามาเปรียบเทียบกัน แลวใหหุนยนตเคลื่อนที่ตามเงื่อนไขที่เรากําหนดขึ้น ดังนั้นเราอาจ
จะเปลี่ยนการทํางานใหมก็ได เชน ใหหุนยนตเดินหนีแสง ซึ่งก็สามารถทําไดทั้งทางซอรฟแวร คือ แกไขโปรแกรม
ใหม หรือ ทางฮารดแวร ก็คือการสลับที่ของตัวเซนเซอรทางดานซายและขวา หรือ อาจจะเพิ่มความฉลาดของหุน
ยนตขึ้นอีก ดวยการเพิ่มฟงกชันการหลบหลีกสิ่งกีดขวาง โดยการเช็คเงื่อนไขจากสวิตชกันชนเพิ่มเขาไป เปนตน 
 

'########## MotorForward ########## 
MotorForward: 
PULSOUT 13,1250  ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
PAUSE 20   ' สราง Pulse Off = 20 mS 
GOTO LoopMain  ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'########## MotorStop ########## 
MotorStop: 
LOW 13  ' เมื่อ Motor หยุดตองปอน Low ทั้งคูไมเชนนั้นเมื่อทําเงื่อนไขนี้แลวจะทําใหโปรแกรมรวน 
LOW 14 
GOTO LoopMain ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'########## MotorReturnLeft ########## 
MotorReturnLeft: 
PULSOUT 13,1250 ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,1250 ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20  ' สราง Pulse Off = 20 mS 
GOTO LoopMain ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'########## MotorReturnRight ########## 
MotorReturnRight: 
PULSOUT 13,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20  ' สรางชวง Pulse Off = 20 mS 
GOTO LoopMain ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
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5.3  การควบคุมหุนยนตใหเดินตามเสน 
 หลักการของการควบคุมหุนยนตเดินตามเสนนั้น สวนประกอบสําคัญก็คือวงจรเซ็นเซอรที่ใชตรวจจับเสน
ซึ่งจะเปนวงจรอินฟราเรด โดยรายละเอียดและหลักการของวงจรเซ็นเซอรตรวจจับเสนนี้ดูไดจากหัวขอที่ 1.4  
 ในการควบคุมทิศทางของหุนยนตใหเคลื่อนที่ไปตามเสนนั้นจะตองออกแบบโปรแกรมใหมีการเช็คเงื่อนไข
จากวงจรตรวจจับเสน ซึ่งโมดูลน้ีมีอยูดวยกัน 3 จุด คือ ซาย(P7) , กลาง(P6)  และ ขวา(P5)  ทําใหเงื่อนไขตางๆ มี
ความเปนไปไดหลายรูปแบบ (23 =  8 สภาวะ)  ซึ่งรูปแบบของสภาวะตางๆ ในการตรวจจับเสนจะมีลักษณะดังนี้ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
รูปที่  5.4  แสดงลักษณะรูปแบบตางๆ ของการตรวจจับเสน 

 

P7 P6 P5
เดินหนา

P7 P6 P5

จะออกนอกเสนทางขวา

P7 P6 P5

จะออกนอกเสนทางซาย

P7 P6 P5
เจอทางแยก ซาย / ขวา

P7 P6 P5
เจอทางแยกขวา

P7 P6 P5
เจอทางแยกซาย

P7 P6 P5

ออกนอกเสนทาง

P7 P6 P5

ออกนอกเสนทางซาย

P7 P6 P5

ออกนอกเสนขวา

=  LED  ดับที่ขาพอรต = 1 =  LED  ติดสวางที่ขาพอรต = 0 
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กอนการใชงานตัวเซนเซอรตรวจจับเสน จะตองทําการปรับระดับความไวในการตรวจจับเสนของโมดูล
อินฟราเรดใหอยูในระดับที่จะสามารถทํางานไดกอน เนื่องจากแตละพื้นที่ที่เราจะนําไปใชงานนั้นมีขนาดของแสง 
หรือ พื้นผิวของวัตถุแตกตางกันทําใหมีผลตอการทํางานของวงจรเซนเซอรตรวจจับเสน ซึ่งสามารถทําไดโดยการ
ปรับคาที่ตัวความตานทานปรับคา  VR 10K ที่อยูดานลางของแผงวงจรเซนเซอร โดยใชไขควงหมุน VR 10 K แลว
ทําการทดสอบดวยการนําเอา Robot  และตัวเซนเซอรไปวางขนานกับพื้นสนามที่เราตองการในสวนที่เปนสีดํา และ 
สีขาว โดยจะมีวิธีการพิจารณาไดดังนี้ 

• กรณีวางตัวเซนเซอรอยูบนพื้นสีขาวจะมีการสะทอนกลับของสัญญาณทําใหเอาตพุตของวงจร
เซนเซอรน้ันมี Logic “0”  ดูไดจาก LED สถานะ P7,P6 และ P5 บนบอรด ET-ROBOT STAMP 
ซึ่งจะตองติดสวาง 

• กรณีวางตัวเซนเซอรบนพื้นสีดํา (เสนทางเดินของหุนยนต)  จะไมมีการสะทอนกลับของสัญญาณ 
หรือ มีแตอยูในระดับที่ตํ่ามากทําให สถานะเอาตพุตของวงจรเซนเซอรมี Logic “1”  และ สถานะ
ของ LED บนบอรด P7,P6  และ P5 จะดับ 

 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 5.5  แสดงตําแหนงของ VR 10k ที่ใชปรับความไวของเซนเซอร 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 5.6  แสดงลักษณะการปรับคาความไวของเซนเซอรบนพื้นผิวของสนาม 
 

VR 10 K สําหรับปรับ
ความไวของเซนเซอร 

P7 P6 P5

วางอยูในเสนสีดํา

LED  ติดสวาง

P7 P6 P5

วางอยูบนพื้นสีขาวนอกเสน

LED ดับ
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ในการออกแบบโปรแกรมใหหุนยนตเดินตามเสนนั้น จะตองทําใหครอบคลุมสภาวะตางๆ ดังรูปที่ 5.4 ทุก
สภาวะซึ่งอาจจะเขียนเปนตารางความจริง (True Table) ดังตัวอยางตอไปนี้ 
 

INPUT  TRACKER  Sensor OUTPUT   Servo Motor  
เงื่อนไขที่ ซาย  P7 กลาง  P6 ขวา  P5 ซาย  P14 ขวา  P13 

หมายเหตุ 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 

0 
0 
0 
0 
1 
1 
1 
1 

0 
0 
1 
1 
0 
0 
1 
1 

0 
1 
0 
1 
0 
1 
0 
1 

CCW 
CCW 
CCW 
CCW 
CW 

CCW 
CW 

CCW 

CW 
CCW 
CW 

CCW 
CW 
CW 
CW 
CW 

เดินหนา 
เล้ียวขวาเขาเสน 
เดินหนา 
เล้ียวขวา 90 องศา 
เล้ียวซายเขาเสน 
เดินหนา 
เล้ียวซาย 90 องศา 
เดินหนา 

 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ตัวอยางท่ี  5.4   โปรแกรมควบคุมหุนยนตเดินตามเสน 
 
'{$STAMP BS2p} 
LoopLeft   VAR     WORD        ' ประกาศตัวแปรชนิด WORD ใชในกลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวไปทางซาย 
LoopRight  VAR      WORD        ' ประกาศตัวแปรชนิด WORD ใชในกลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวไปทางขวา 
LoopStraight  VAR    WORD       ' ประกาศตัวแปรชนิด WORD ใชในกลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวในแนวเสนตรง
 
'########## โปรแกรมหลัก ########## 
LoopMain: 
IF ( IN7 = 0 AND IN6 = 0 AND IN5 = 0 ) THEN MotorForward 'Robot เดินไปขางหนา 
IF ( IN7 = 0 AND IN6 = 0 AND IN5 = 1 ) THEN MotorReturnRightGoLine 'Robot เล้ียวขวาเขาเสน 
IF ( IN7 = 0 AND IN6 = 1 AND IN5 = 0 ) THEN MotorForward 'Robot เดินไปขางหนา 
IF ( IN7 = 0 AND IN6 = 1 AND IN5 = 1 ) THEN MotorReturnRight90 'Robot เล้ียวขวา 
IF ( IN7 = 1 AND IN6 = 0 AND IN5 = 0 ) THEN MotorReturnLeftGoLine 'Robot เล้ียวซายเขาเสน 
IF ( IN7 = 1 AND IN6 = 0 AND IN5 = 1 ) THEN MotorForward 'Robot เดินไปขางหนา 
IF ( IN7 = 1 AND IN6 = 1 AND IN5 = 0 ) THEN MotorReturnLeft90 'Robot เล้ียวซาย 
IF ( IN7 = 1 AND IN6 = 1 AND IN5 = 1 ) THEN MotorForward  'Robot เดินไปขางหนา 
GOTO      LoopMain     ' วนตรวจสอบสภาวะ Input 
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'########## MotorForward  เดินหนา  ##########
MotorForward: 
PULSOUT 13,1250  ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
PAUSE 20  ' สราง Pulse Off = 20 mS 
GOTO LoopMain ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'########## MotorReturnLeft90 เดินหนาระยะหนึ่งแลวเล้ียวซาย ########## 
MotorReturnLeft90: 
FOR LoopLeft = 1 TO 30     ' เดินตรงไปขางหนาอีกระยะกอนเล้ียวซาย 90 องศาเพ่ือให ตัวรถและ Sensor อยูก่ึงกลางเสน 
  PULSOUT 13,1250      ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา  
  PULSOUT 14,2500      ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20       ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
FOR LoopLeft = 1 TO 40     ' รถเล้ียวซายมุม 90 องศา 
  PULSOUT 13,1250      ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
  PULSOUT 14,1250      ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20       ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
GOTO    LoopMain     ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input  
 
'########## MotorReturnLeftGoLine เล้ียวซายเขาเสน  ########## 
MotorReturnLeftGoLine: 
PULSOUT 13,1250   ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,1250 ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20  ' สราง Pulse Off = 20 mS 
GOTO LoopMain ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'########## MotorReturnRight90 ########## 
MotorReturnRight90: 
FOR LoopRight = 1 TO 30    ' เดินตรงไปขางหนาอีกระยะแลวเล้ียวขวา 90 องศาเพ่ือให ตัวรถ และ Sensor อยูก่ึงกลางเสน 
  PULSOUT 13,1250       ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา  
  PULSOUT 14,2500       ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
PAUSE 20        ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
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รูปที่ 5.7 ตัวอยางเสนทาง หรือ สนามที่จะใหหุนยนตว่ิง 
 
 
 จากตัวอยางที่ผานๆ มาเราไดทําการศึกษาการเขียนโปรแกรมในแตละสวนไปแลว และ ในตัวอยางนี้เราจะ
นําเอาแตละสวนมารวมกันเพื่อใหหุนยนตของเรามี ศักยภาพและความฉลาดมากขึ้น ซึ่งจะทําการสั่งใหหุนยนตเดิน
ตามเสนพรอมกับทําการเช็คสภาวะกันชนหนาหลังดวย เพื่อหลบหลีกสิ่งกีดขวาง โดยจะเขียนเปนตารางสภาวะ หรือ 
ตารางความจริงกอน แลวจึงนําเอาเงื่อนไขในตารางไปเขียนเปนโปรแกรม ดังตัวอยางตอไปนี้ 
 

FOR LoopRight = 1 TO 40    ' เล้ียวขวามุม 90 องศา
  PULSOUT 13,2500       ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
  PULSOUT 14,2500       ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา  
PAUSE 20        ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
GOTO LoopMain      ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'########## MotorReturnRightGoLine ########## 
MotorReturnRightGoLine: 
 PULSOUT 13,2500      ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
 PULSOUT 14,2500      ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20       ' สรางชวง Pulse Off = 20 mS 
GOTO LoopMain                ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
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INPUT   Sensor 
เซนเซอรอานเสน เซนเซอรกันชน 

OUTPUT    
Servo Motor 

 
เงื่อนไข 

  P7   P6   P5 P4 P3 P1 P0 ซาย  P14 ขวา  P13 

 
หมายเหตุ 

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 

10 
11 
12 
13 
14 
15 
16 
17 
18 
19 
20 
21 
22 
23 
24 

X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
0 
0 
0 
0 
1 
1 
1 
1 

X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
0 
0 
1 
1 
0 
0 
1 
1 

X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
X 
0 
1 
0 
1 
0 
1 
0 
1 

0 
0 
0 
0 
0 
0 
0 
0 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 

0 
0 
0 
0 
1 
1 
1 
1 
0 
0 
0 
0 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 

0 
0 
1 
1 
0 
0 
1 
1 
0 
0 
1 
1 
0 
0 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 

0 
1 
0 
1 
0 
1 
0 
1 
0 
1 
0 
1 
0 
1 
0 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 
1 

หยุด 
หยุด 
หยุด 
CW 
หยุด 
หยุด 
หยุด 
CCW 
หยุด 
หยุด 
หยุด 
CW 

CCW 
CCW 
CCW 
CCW 
CCW 
CCW 
CCW 
CCW 
CW 

CCW 
CW 

CCW 

หยุด 
หยุด 
หยุด 
CCW 
หยุด 
หยุด 
หยุด 
CCW 
หยุด 
หยุด 
หยุด 
CW 
CW 
CW 
CW 
CW 
CW 

CCW 
CW 

CCW 
CW 
CW 
CW 
CW 

หยุด 
หยุด 
หยุด 
ถอยหลัง 
หยุด 
หยุด 
หยุด 
เล้ียวขวาหลบส่ิงกีดขวางทางซาย 
หยุด 
หยุด 
หยุด 
เล้ียวซายหลบส่ิงกีดขวางทางขวา 
เดินหนา 
เดินหนา 
เดินหนา 
เดินหนา 
เดินหนา 
เล้ียวขวาเขาเสนทาง 
เดินหนา 
เล้ียวขวา 90 องศา 
เล้ียวซายเขาเสนทาง 
เดินหนา 
เล้ียวซาย 90 องศา 
เดินหนา 

 
* หมายเหตุ   เมื่อ Robot หยุดเดินจะมีการกําเนิดเสียงที่ลําโพง (P15) 
 
 
 
 
 
 

ตัวอยางท่ี 5.5 โปรแกรมควบคุมหุนยนตใหเดินตามเสนพรอมกับ หลบเล่ียงส่ิงกีดขวาง 
 
'{$STAMP BS2p} 
LoopLeft  VAR   WORD            ' ตัวแปรชนิด WORD ใชในกลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวไปทางซาย 
LoopRight  VAR   WORD            ' ตัวแปรชนิด WORD ใชในกลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวไปทางขวา 
LoopStraight   VAR   WORD           ' ตัวแปรชนิด WORD ใชในกลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวในแนวเสนตรง 



คูมือการใชงาน ET-ROBOT  STAMP P40   

 -67-  www.ett.co.th 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

'########## โปรแกรมหลัก ########## 
LoopMain: 
IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 0 AND IN1 = 0 AND IN0 = 0 ) THEN MotorStop                  ' Robot หยุดเดิน  
IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 0 AND IN1 = 0 AND IN0 = 1 ) THEN MotorStop                  ' Robot หยุดเดิน  
IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 0 AND IN1 = 1 AND IN0 = 0 ) THEN MotorStop                  ' Robot หยุดเดิน  
IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 0 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorBackward         ' Robot ถอยหลัง  
IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 1 AND IN1 = 0 AND IN0 = 0 ) THEN MotorStop                  ' Robot หยุดเดิน  
IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 1 AND IN1 = 0 AND IN0 = 1 ) THEN MotorStop                  ' Robot หยุดเดิน  
IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 0 ) THEN MotorStop                  ' Robot หยุดเดิน  
IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorEvadeLeft       ' Robot หลบสิ่งกีดขวางที่อยูทางซาย 
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 0 AND IN1 = 0 AND IN0 = 0 ) THEN MotorStop                 ' Robot หยุดเดิน  
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 0 AND IN1 = 0 AND IN0 = 1 ) THEN MotorStop                ' Robot หยุดเดิน  
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 0 AND IN1 = 1 AND IN0 = 0 ) THEN MotorStop                ' Robot หยุดเดิน  
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 0 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorEvadeRight     ' Robot หลบสิ่งกีดขวางที่อยูทางขวา 
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 0 AND IN0 = 0 ) THEN MotorForward          ' Robot เดินไปขางหนา  
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 0 AND IN0 = 1 ) THEN MotorForward          ' Robot เดินไปขางหนา  
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 0 ) THEN MotorForward          ' Robot เดินไปขางหนา  
IF ( IN7 = 0 AND IN6 = 0 AND IN5 = 0 AND IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorForward                   
IF ( IN7 = 0 AND IN6 = 0 AND IN5 = 1 AND IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorReturnRightGoLine  
IF ( IN7 = 0 AND IN6 = 1 AND IN5 = 0 AND IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorForward                    
IF ( IN7 = 0 AND IN6 = 1 AND IN5 = 1 AND IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorReturnRight90          
IF ( IN7 = 1 AND IN6 = 0 AND IN5 = 0 AND IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorReturnLeftGoLine    
IF ( IN7 = 1 AND IN6 = 0 AND IN5 = 1 AND IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorForward                    
IF ( IN7 = 1 AND IN6 = 1 AND IN5 = 0 AND IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorReturnLeft90            
IF ( IN7 = 1 AND IN6 = 1 AND IN5 = 1 AND IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorForward                    
GOTO    LoopMain     ' วนตรวจสอบสถาวะ Input 
'########## MotorForward ########## 
MotorForward: 
PAUSE 10  ' หนวงเวลาปองกันสัญญาณรบกวนหรือรอใหหนาสัมผัสกระเดงเสร็จกอน  แลวตรวจสอบสภาวะ Input อีกคร้ัง 
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 0 AND IN0 = 0 ) THEN NextMotorForward     
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 0 AND IN0 = 1 ) THEN NextMotorForward  
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 0 ) THEN NextMotorForward  
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN NextMotorForward 
IF ( IN7 = 0 AND IN6 = 0 AND IN5 = 0 AND IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN NextMotorForward 
IF ( IN7 = 0 AND IN6 = 1 AND IN5 = 0 AND IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN NextMotorForward 
IF ( IN7 = 1 AND IN6 = 0 AND IN5 = 1 AND IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN NextMotorForward 
GOTO LoopMain  ' ถาเปนสัญญาณรบกวนใหกลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
NextMotorForward: 
 PULSOUT 13,1250 ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
 PULSOUT 14,2500 ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20  ' สราง Pulse Off = 20 mS 
GOTO LoopMain   ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
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'########## MotorBackward ########## 
MotorBackward: 
      PAUSE 10    ' หนวงเวลาปองกันสัญญาณรบกวนหรือรอใหหนาสัมผัสกระเดงเสร็จกอน 
    ' ตรวจสอบสภาวะ Input อีกคร้ังเพ่ือปองกันสัญญาณรบกวน 
IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 0 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN NextMotorBackward  
     GOTO  LoopMain   ' ถาเปนสัญญาณรบกวนใหกลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input ทั้งหมด 
NextMotorBackward: 
    FOR LoopStraight = 1 TO 50  ' ถอยหลังไประยะหนึ่ง 
        PULSOUT 13,2500   ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
        PULSOUT 14,1250   ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
        PAUSE 20   ' สราง Pulse Off = 20 mS 
   NEXT 
GOTO LoopMain   ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'########## MotorStop ########## 
MotorStop: 
PAUSE 10 ' หนวงเวลาปองกันสัญญาณรบกวนหรือรอใหหนาสัมผัสกระเดงเสร็จกอน 
 ' ตรวจสอบสภาวะ Input อีกคร้ังเพ่ือปองกันสัญญาณรบกวน 
 IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 0 AND IN1 = 0 AND IN0 = 0 ) THEN NextMotorStop  
 IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 0 AND IN1 = 0 AND IN0 = 1 ) THEN NextMotorStop 
 IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 0 AND IN1 = 1 AND IN0 = 0 ) THEN NextMotorStop 
 IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 1 AND IN1 = 0 AND IN0 = 0 ) THEN NextMotorStop 
 IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 1 AND IN1 = 0 AND IN0 = 1 ) THEN NextMotorStop 
 IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 0 ) THEN NextMotorStop 
 IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 0 AND IN1 = 0 AND IN0 = 0 ) THEN NextMotorStop 
 IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 0 AND IN1 = 0 AND IN0 = 1 ) THEN NextMotorStop 
 IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 0 AND IN1 = 1 AND IN0 = 0 ) THEN NextMotorStop 
 GOTO LoopMain        ' ถาเปนสัญญาณรบกวนใหกลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
NextMotorStop: 
 LOW 13          ' เมื่อ Motor หยุดตองปอน Low ทั้งคูไมเชนนั้นอาจจะทําใหโปรแกรมรวนได 
 LOW 14 
 FREQOUT 15,1000,1000,1000      ' กําเนิดความถี่เสียงปอนใหกับลําโพง  
                        GOTO LoopMain                     ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'@@@@@@@@@@ กลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวไปทางซาย @@@@@@@@@@ 
'########## MotorReturnLeft90 ########## 
MotorReturnLeft90: 
       PAUSE 10   ' หนวงเวลาปองกันสัญญาณรบกวนหรือรอใหหนาสัมผัสกระเดงเสร็จกอน  
    ' ตรวจสอบสภาวะ Input อีกคร้ังเพ่ือปองกันสัญญาณรบกวน 
     IF ( IN7 = 1 AND IN6 = 1 AND IN5 = 0 AND IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN NextMotorReturnLeft90 
     IF ( IN7 = 1 AND IN6 = 1 AND IN5 = 1 AND IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN NextMotorReturnLeft90 
         GOTO     LoopMain        ' ถาเปนสัญญาณรบกวนใหกลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
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NextMotorReturnLeft90: 
  FOR LoopLeft = 1 TO 30          ' เดินตรงไปขางหนาอีกหนอยเพ่ือใหรถเลี้ยวซายมุม 90 องศา ตัวรถและ Sensor จะไดอยูกึ่งกลางเสน 
   PULSOUT 13,1250       ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา  
   PULSOUT 14,2500       ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
   PAUSE 20        ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
FOR LoopLeft = 1 TO 40      ' รถเลี้ยวซายมุม 90 องศา 
  PULSOUT 13,1250      ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
  PULSOUT 14,1250      ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20       ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
GOTO   LoopMain      ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input  
 
'########## MotorEvadeRight ########## 
MotorEvadeRight: 
PAUSE 10   ' หนวงเวลาปองกันสัญญาณรบกวนหรือรอใหหนาสัมผัสกระเดงเสร็จกอน 
   ' ตรวจสอบสภาวะ Input อีกคร้ังเพ่ือปองกันสัญญาณรบกวน 
     IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 0 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN NextMotorEvadeRight  
    GOTO LoopMain      ' ถาเปนสัญญาณรบกวนใหกลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input ทั้งหมด 
NextMotorEvadeRight: 
    FOR LoopRight = 1 TO 40      ' ถอยหลังไประยะหนึ่ง 
      PULSOUT 13,2500      ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
      PULSOUT 14,1250      ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
      PAUSE 20       ' สราง Pulse Off = 20 mS 
   NEXT 
  FOR LoopRight = 1 TO 20      ' เลี้ยวซายประมาณ 45 องศา เพ่ือหลบสิ่งกีดขวาง 
     PULSOUT 13,1250      ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
     PULSOUT 14,1250      ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
     PAUSE 20       ' สราง Pulse Off = 20 mS 
  NEXT 
  GOTO LoopMain     ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'########## MotorReturnLeftGoLine ########## 
MotorReturnLeftGoLine: 
     PAUSE 10                             ' หนวงเวลาปองกันสัญญาณรบกวนหรือรอใหหนาสัมผัสกระเดงเสร็จกอน 
IF ( IN7 = 1 AND IN6 = 0 AND IN5 = 0 AND IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN NextMotorReturnLeftGoLine
     GOTO LoopMain    ' ถาเปนสัญญาณรบกวนใหกลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
NextMotorReturnLeftGoLine: 
     PULSOUT 13,1250    ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
     PULSOUT 14,1250    ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
     PAUSE 20     ' สราง Pulse Off = 20 mS 
    GOTO LoopMain    ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
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'@@@@@@@@@@ กลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวไปทางขวา @@@@@@@@@@ 
'########## MotorReturnRight90 ########## 
MotorReturnRight90: 
 PAUSE 10  ' หนวงเวลาปองกันสัญญาณรบกวนหรือรอใหหนาสัมผัสกระเดงเสร็จกอน 
   ' ตรวจสอบสภาวะ Input อีกคร้ังเพ่ือปองกันสัญญาณรบกวน 
IF ( IN7 = 0 AND IN6 = 1 AND IN5 = 1 AND IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN NextMotorReturnRight90  
       GOTO LoopMain  ' ถาเปนสัญญาณรบกวนใหกลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
NextMotorReturnRight90: 
       FOR LoopRight = 1 TO 30     ' เดินตรงไปขางหนาอีกหนอยเพ่ือใหรถเลี้ยวขวามุม 90 องศา ตัวรถและ Sensor จะไดอยูกึ่งกลางเสน 
          PULSOUT 13,1250  ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา  
          PULSOUT 14,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
          PAUSE 20  ' สราง Pulse Off = 20 mS 
       NEXT 
     FOR LoopRight = 1 TO 40  ' เลี้ยวขวามุม 90 องศา 
         PULSOUT 13,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
         PULSOUT 14,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา  
         PAUSE 20  ' สราง Pulse Off = 20 mS 
     NEXT 
GOTO LoopMain  ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'########## MotorEvadeLeft ########## 
MotorEvadeLeft: 
       PAUSE 10  ' หนวงเวลาปองกันสัญญาณรบกวนหรือรอใหหนาสัมผัสกระเดงเสร็จกอน 
   ' ตรวจสอบสภาวะ Input อีกคร้ังเพ่ือปองกันสัญญาณรบกวน 
      IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN NextMotorEvadeLeft  
     GOTO LoopMain  ' ถาเปนสัญญาณรบกวนใหกลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
NextMotorEvadeLeft: 
      FOR LoopLeft = 1 TO 40     ' ถอยหลังไประยะหนึ่ง 
          PULSOUT 13,2500     ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
          PULSOUT 14,1250  ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
          PAUSE 20  ' สราง Pulse Off = 20 mS 
      NEXT 
     FOR LoopLeft = 1 TO 20   ' เลี้ยวขวาประมาณ 45 องศา เพ่ือหลบสิ่งกีดขวาง 
         PULSOUT 13,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา  
         PULSOUT 14,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
         PAUSE 20  ' สราง Pulse Off = 20 mS 
     NEXT 
    GOTO   LoopMain  ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
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* หมายเหตุ 
1. ในแตละสถานที่จะมีความเขมของแสงแตกตางกัน ดังนั้นตองปรับความไวในการรับแสงของเซนเซอร Infrared 

ทุกคร้ัง โดยปรับที่ VR 10k ที่ภาค Sensor  ตรวจจับเสน 
2. จะเห็นวามีการหนวงเวลาหลังจากพบวาสวิตชกันชนทํางาน (Pause 10) ทั้งนี้เพื่อปองกันสัญญาณรบกวนจาก

หนาสัมผัสสวิตช (Bounce) หรือรอใหหนาสัมผัสกระเดงเสร็จกอน และ จะมีการตรวจสอบสภาวะ Input  อีก
คร้ังเพื่อปองกันสัญญาณรบกวนเพื่อให Robot ตรวจ Input ไดไวขึ้น 

 
ตัวอยางท่ี 5.6  โปรแกรมควบคุมหุนยนตเดินตามเสนพรอมกับแสดงผลขอความบน LCD    
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 5.8  แสดงวงจรการตอ LCD กับขาสัญญาณของ Basic Stamp (ET-CLCD) 
 

 
'########## MotorReturnRightGoLine ########## 
MotorReturnRightGoLine: 
       PAUSE 10  ' หนวงเวลาปองกันสัญญาณรบกวนหรือรอใหหนาสัมผัสกระเดงเสร็จกอน 
IF ( IN7 = 0 AND IN6 = 0 AND IN5 = 1 AND IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN NextMotorReturnRightGoLine
       GOTO LoopMain  ' ถาเปนสัญญาณรบกวนใหกลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
NextMotorReturnRightGoLine: 
       PULSOUT 13,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
       PULSOUT 14,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
       PAUSE 20  ' สรางชวง Pulse Off = 20 mS 
      GOTO LoopMain                         ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
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โดย LCD ที่จะใชกับตัวอยางนี้เปนแบบ 16 ตัวอักษร 2 บรรทัด ซึ่งจะแสดงขอความตามการทํางานของหุนยนตดังนี้ 
การเคลื่อนท่ีของหุนยนต การแสดงขอความบนจอ LCD 

เดินหนา 
เล้ียวซาย 90 องศา 
เล้ียวขวา 90 องศา 
ถอยหลัง 
หยุด 
หลบส่ิงกีดขวางทางขวา 
หลบส่ิงกีดขวางทางซาย 

"Forward" 
"Return Left 90" 
"Return Right 90" 
"Backward " 
"Stop" 
"Evade Right" 
"Evade Left" 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

'{$STAMP BS2p} 
LoopLeft  VAR  WORD ' ประกาศตัวแปรชนิด WORD ใชในกลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวไปทางซาย 
LoopRight  VAR  WORD ' ประกาศตัวแปรชนิด WORD ใชในกลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวไปทางขวา 
LoopStraight VAR WORD ' ประกาศตัวแปรชนิด WORD ใชในกลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวในแนวเสนตรง 
ASCII  VAR BYTE 
OrderASCII VAR  BYTE 
 
'########## โปรแกรมหลัก ########## 
 AUXIO   ‘ เลือกใชขาสัญญาณ I/O สํารอง (Auxiliary I/O  A0-A15) 
 PAUSE 1000   ‘ หนวงเวลา 1000 ms เพ่ือรอให LCD พรอมทํางาน 
 GOSUB InitialLCD  ‘ กําหนดคาเร่ิมตนการทํางานของ LCD 
MAINIO   ‘ กลับมาใชงาน I/O หลัก (P0-P15) 
LoopMain: 
IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 0 AND IN1 = 0 AND IN0 = 0 ) THEN MotorStop ' Robot หยุดเดิน  
IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 0 AND IN1 = 0 AND IN0 = 1 ) THEN MotorStop ' Robot หยุดเดิน  
IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 0 AND IN1 = 1 AND IN0 = 0 ) THEN MotorStop ' Robot หยุดเดิน  
IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 0 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorBackward ' Robot ถอยหลัง  
IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 1 AND IN1 = 0 AND IN0 = 0 ) THEN MotorStop ' Robot หยุดเดิน  
IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 1 AND IN1 = 0 AND IN0 = 1 ) THEN MotorStop ' Robot หยุดเดิน  
IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 0 ) THEN MotorStop ' Robot หยุดเดิน  
IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorEvadeLeft ' Robot หลบสิ่งกีดขวางที่อยูทางซาย 
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 0 AND IN1 = 0 AND IN0 = 0 ) THEN MotorStop ' Robot หยุดเดิน  
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 0 AND IN1 = 0 AND IN0 = 1 ) THEN MotorStop ' Robot หยุดเดิน  
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 0 AND IN1 = 1 AND IN0 = 0 ) THEN MotorStop ' Robot หยุดเดิน  
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 0 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorEvadeRight ' Robot หลบสิ่งกีดขวางที่อยูทางขวา 
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 0 AND IN0 = 0 ) THEN MotorForward ' Robot เดินไปขางหนา  
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 0 AND IN0 = 1 ) THEN MotorForward ' Robot เดินไปขางหนา  
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 0 ) THEN MotorForward ' Robot เดินไปขางหนา  
IF ( IN7 = 0 AND IN6 = 0 AND IN5 = 0 AND IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorForward   'Robot เดินไปขางหนา
IF ( IN7 = 0 AND IN6 = 0 AND IN5 = 1 AND IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorReturnRightGoLine 
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IF ( IN7 = 0 AND IN6 = 1 AND IN5 = 0 AND IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorForward 
IF ( IN7 = 0 AND IN6 = 1 AND IN5 = 1 AND IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorReturnRight90 
IF ( IN7 = 1 AND IN6 = 0 AND IN5 = 0 AND IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorReturnLeftGoLine 
IF ( IN7 = 1 AND IN6 = 0 AND IN5 = 1 AND IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorForward 
IF ( IN7 = 1 AND IN6 = 1 AND IN5 = 0 AND IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorReturnLeft90 
IF ( IN7 = 1 AND IN6 = 1 AND IN5 = 1 AND IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorForward 
GOTO    LoopMain   ' วนตรวจสอบสถาวะ Input 
 
'########## MotorForward  (เดินหนา)  ########## 
MotorForward: 
AUXIO      ‘ เลือกใชขาสัญญาณ I/O สํารอง (Auxiliary I/O  A0-A15) 
ASCII = $1     ‘ ขอมูลคําสั่งสําหรับเคลียรหนาจอ LCD 
GOSUB SendCommandLCD    ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
FOR OrderASCII = 0 TO 6    ‘ 7 ลูปเพ่ือสงขอความในตาราง 7 ตัวอักษร  
 LOOKUP OrderASCII,["Forward"],ASCII    ‘  เปดตารางสงขอความคําวา Forward 
 GOSUB SendASCII    ‘ สงขอมูลตัวอักษรไปแสดงผลที่ LCD 
NEXT   
MAINIO    ‘ กลับมาใชงาน I/O หลัก (P0-P15) 
PULSOUT 13,1250   ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,2500   ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
PAUSE 20    ' สราง Pulse Off = 20 mS 
GOTO LoopMain   ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
'########## MotorBackward (ถอยหลัง) ########## 
MotorBackward: 
AUXIO     ‘ เลือกใชขาสัญญาณ I/O สํารอง (Auxiliary I/O  A0-A15) 
ASCII = $1    ‘ ขอมูลคําสั่งสําหรับเคลียรหนาจอ LCD 
GOSUB SendCommandLCD   ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
FOR OrderASCII = 0 TO 7   ‘ 8  ลูปเพ่ือสงขอความในตาราง 8 ตัวอักษร 
 LOOKUP OrderASCII,["Backward"],ASCII    ‘ เปดตารางขอมูลเก็บไวที่ตัวแปร ASCII  
 GOSUB SendASCII   ‘ สงขอมูลตัวอักษรไปแสดงผลที่ LCD 
NEXT   
MAINIO    ‘ กลับมาใชงาน I/O หลัก (P0-P15) 
FOR LoopStraight = 1 TO 50   ' ถอยหลังไประยะหนึ่ง 
 PULSOUT 13,2500   ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
 PULSOUT 14,1250   ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PAUSE 20    ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
GOTO LoopMain   ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
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'@@@@@@@@@@ กลุมโปรแกรมที่ทําให Robot หยุดเคลื่อนที่ @@@@@@@@@@ 
'########## MotorStop ########## 
MotorStop: 
AUXIO     ‘ เลือกใชขาสัญญาณ I/O สํารอง (Auxiliary I/O  A0-A15) 
ASCII = $1    ‘ ขอมูลคําสั่งสําหรับเคลียรหนาจอ LCD 
GOSUB SendCommandLCD   ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
FOR OrderASCII = 0 TO 3   ‘ 4  ลูปเพ่ือสงขอความในตาราง 4  ตัวอักษร 
 LOOKUP OrderASCII,["Stop"],ASCII  ‘ เปดตารางขอมูลเก็บไวที่ตัวแปร ASCII 
 GOSUB  SendASCII   ‘ สงขอมูลตัวอักษรไปแสดงผลที่ LCD 
NEXT   
MAINIO    ‘ กลับมาใชงาน I/O หลัก (P0-P15) 
LOW 13   ' เมื่อ Motor หยุดตองปอน Low ทั้งคูไมเชนนั้นเมื่อทําเงื่อนไขนี้แลวจะทําใหโปรแกรมรวน 
LOW 14 
FREQOUT 15,1000,1000,1000  ‘ กําเนิดความถี่ออกไปที่ลําโพง 
GOTO LoopMain   ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'@@@@@@@@@@ กลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวไปทางซาย @@@@@@@@@@ 
'########## MotorReturnLeft90 (เลี้ยวซาย 90 องศา)  ########## 
MotorReturnLeft90: 
AUXIO     ‘ เลือกใชขาสัญญาณ I/O สํารอง (Auxiliary I/O  A0-A15) 
ASCII = $1    ‘ ขอมูลคําสั่งสําหรับเคลียรหนาจอ LCD 
GOSUB SendCommandLCD   ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
FOR OrderASCII = 0 TO 13   ‘ 14  ลูปเพ่ือสงขอความในตาราง 14 ตัวอักษร 
 LOOKUP OrderASCII,["Return Left 90"],ASCII ‘ เปดตารางขอมูลเก็บไวที่ตัวแปร ASCII 
 GOSUB SendASCII   ‘ สงขอมูลตัวอักษรไปแสดงผลที่ LCD 
NEXT   
MAINIO  ‘ กลับมาใชงาน I/O หลัก (P0-P15) 
FOR LoopLeft = 1 TO 30 ' เดินตรงไปขางหนาอีกหนอยเพ่ือใหรถเลี้ยวซายมุม 90 องศา ตัวรถและ Sensor จะไดอยูกึ่งกลางเสน 
  PULSOUT 13,1250 ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา  
  PULSOUT 14,2500 ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20  ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
FOR LoopLeft = 1 TO 40 ' รถเลี้ยวซายมุม 90 องศา 
  PULSOUT 13,1250 ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
  PULSOUT 14,1250 ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20  ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
GOTO LoopMain            ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
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'########## MotorEvadeRight (หลบสิ่งกีดขวางทางขวา) ########## 
MotorEvadeRight: 
AUXIO     ‘ เลือกใชขาสัญญาณ I/O สํารอง (Auxiliary I/O  A0-A15) 
ASCII = $1    ‘ ขอมูลคําสั่งสําหรับเคลียรหนาจอ LCD 
GOSUB SendCommandLCD   ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
FOR OrderASCII = 0 TO 10   ‘ 11  ลูปเพ่ือสงขอความในตาราง 11 ตัวอักษร 
 LOOKUP OrderASCII,["Evade Right"],ASCII ‘ เปดตารางขอมูลเก็บไวที่ตัวแปร ASCII 
 GOSUB SendASCII   ‘ สงขอมูลตัวอักษรไปแสดงผลที่ LCD 
NEXT   
MAINIO    ‘ กลับมาใชงาน I/O หลัก (P0-P15) 
FOR LoopRight = 1 TO 40   ' ถอยหลังไประยะหนึ่ง 
  PULSOUT 13,2500   ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
  PULSOUT 14,1250   ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20    ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
FOR LoopRight = 1 TO 20   ' เลี้ยวซายประมาณ 45 องศา เพ่ือหลบสิ่งกีดขวาง 
PULSOUT 13,1250   ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,1250   ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20    ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
GOTO LoopMain   ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
'########## MotorReturnLeftGoLine (เลี้ยวซายเขาเสน)  ########## 
MotorReturnLeftGoLine: 
PULSOUT 13,1250   ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,1250   ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20    ' สราง Pulse Off = 20 mS 
GOTO LoopMain   ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'########## MotorReturnRight90 (เลี้ยวขวา 90 องศา)  ########## 
MotorReturnRight90: 
AUXIO     ‘ เลือกใชขาสัญญาณ I/O สํารอง (Auxiliary I/O  A0-A15) 
ASCII = $1    ‘ ขอมูลคําสั่งสําหรับเคลียรหนาจอ LCD 
GOSUB SendCommandLCD   ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
FOR OrderASCII = 0 TO 14   ‘ 15  ลูปเพ่ือสงขอความในตาราง 15 ตัวอักษร 
 LOOKUP OrderASCII,["Return Right 90"],ASCII ‘ เปดตารางขอมูลเก็บไวที่ตัวแปร ASCII 
 GOSUB SendASCII   ‘ สงขอมูลตัวอักษรไปแสดงผลที่ LCD 
NEXT   
MAINIO  ‘ กลับมาใชงาน I/O หลัก (P0-P15) 
FOR LoopRight = 1 TO 30  ' เดินตรงไปขางหนาอีกหนอยเพ่ือใหรถเลี้ยวขวามุม 90 องศา ตัวรถและ Sensor จะไดอยูกึ่งกลางเสน 
  PULSOUT 13,1250 ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา  
  PULSOUT 14,2500 ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
PAUSE 20  ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
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FOR LoopRight = 1 TO 40    ' เลี้ยวขวามุม 90 องศา 
  PULSOUT 13,2500   ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
  PULSOUT 14,2500   ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา  
PAUSE 20    ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
GOTO LoopMain   ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
'########## MotorEvadeLeft  (หลบสิ่งกีดขวางทางซาย)  ########## 
MotorEvadeLeft: 
AUXIO     ‘ เลือกใชขาสัญญาณ I/O สํารอง (Auxiliary I/O  A0-A15) 
ASCII = $1    ‘ ขอมูลคําสั่งสําหรับเคลียรหนาจอ LCD 
GOSUB SendCommandLCD   ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
FOR OrderASCII = 0 TO 9   ‘ 10 ลูปเพ่ือสงขอความในตาราง 10 ตัวอักษร 
 LOOKUP OrderASCII,["Evade Left"],ASCII ‘ เปดตารางขอมูลเก็บไวที่ตัวแปร ASCII 
 GOSUB SendASCII   ‘ สงขอมูลตัวอักษรไปแสดงผลที่ LCD 
NEXT   
MAINIO    ‘ กลับมาใชงาน I/O หลัก (P0-P15)  
FOR LoopLeft = 1 TO 40    ' ถอยหลังไประยะหนึ่ง 
  PULSOUT 13,2500   ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
  PULSOUT 14,1250   ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20    ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
FOR LoopLeft = 1 TO 20    ' เลี้ยวขวาประมาณ 45 องศา เพ่ือหลบสิ่งกีดขวาง 
PULSOUT 13,2500   ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,2500   ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20    ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
GOTO LoopMain   ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
'########## MotorReturnRightGoLine (เลี้ยวขวาเขาเสน )  ########## 
MotorReturnRightGoLine: 
PULSOUT 13,2500   ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,2500   ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20    ' สรางชวง Pulse Off = 20 mS 
GOTO LoopMain   ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
'********** โปรแกรม InitialLCD ********** 
InitialLCD: 
 ASCII = $33    ‘ 00110011 =  8 bit mode 
 GOSUB SendCommandLCD   ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
 ASCII = $32    ‘ 00110010 = 8 bit mode 
 GOSUB SendCommandLCD   ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
 ASCII = $28    ‘ 00101000 = 4 bit mode , 2 บรรทัด , 5x7 จุด 
 GOSUB SendCommandLCD   ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
 ASCII = $C    ‘ เปดจอแสดงผล, ไมแสดงเคอรเซอร 
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GOSUB SendCommandLCD  ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
 ASCII = $6   ‘ เลื่อนตําแหนงเคอรเซอรขึ้นเมื่อมีการเขียนขอมูลบนจอ LCD 
 GOSUB SendCommandLCD  ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
 ASCII = $1   ‘ ขอมูลคําสั่งสําหรับเคลียรหนาจอ LCD 
 GOSUB SendCommandLCD  ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
 RETURN 
'********** โปรแกรม SendASCII และ SendCommandLCD ********** 
SendASCII: 
 HIGH 10  : GOTO NextSend  ‘ บิต RS = 1 เลือกเปนการสงขอมูลเพ่ือแสดงผล : โดดไปทํางานที่ NextSend 
SendCommandLCD:  ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
 LOW 10   ‘ บิต RS = 0 เลือกเปนการสงขอมูลคําสั่ง 
NextSend: 
 HIGH 15 : IF ASCII.BIT7 = 1 THEN NextSend1 : LOW 15                    ‘ สงขอมูล Logic 0 หรือ 1 ตามขอมูลใน ASCII.7 ให LCD 
NextSend1: 
 HIGH 14 : IF ASCII.BIT6 = 1 THEN NextSend2 : LOW 14 ‘ สงขอมูล Logic 0 หรือ 1 ตามขอมูลใน ASCII.6 ให LCD 
NextSend2: 
 HIGH 13 : IF ASCII.BIT5 = 1 THEN NextSend3 : LOW 13 ‘ สงขอมูล Logic 0 หรือ 1 ตามขอมูลใน ASCII.5 ให LCD 
NextSend3: 
 HIGH 12 : IF ASCII.BIT4 = 1 THEN NextSend4 : LOW 12 ‘ สงขอมูล Logic 0 หรือ 1 ตามขอมูลใน ASCII.4 ให LCD 
NextSend4: 
 PULSOUT 11,1 : PAUSE 1    ‘ สงพัลส Enable ให LCD 
 HIGH 15 : IF ASCII.BIT3 = 1 THEN NextSend5 : LOW 15 ‘ สงขอมูล Logic 0 หรือ 1 ตามขอมูลใน ASCII.3 ให LCD 
NextSend5: 
 HIGH 14 : IF ASCII.BIT2 = 1 THEN NextSend6 : LOW 14 ‘ สงขอมูล Logic 0 หรือ 1 ตามขอมูลใน ASCII.2 ให LCD 
NextSend6: 
 HIGH 13 : IF ASCII.BIT1 = 1 THEN NextSend7 : LOW 13 ‘ สงขอมูล Logic 0 หรือ 1 ตามขอมูลใน ASCII.1 ให LCD 
NextSend7: 
 HIGH 12 : IF ASCII.BIT0 = 1 THEN NextSend8 : LOW 12 ‘ สงขอมูล Logic 0 หรือ 1 ตามขอมูลใน ASCII.0 ให LCD 
NextSend8: 
 PULSOUT 11,1 : PAUSE 1    ‘ สงพัลส Enable ให LCD 
 RETURN 
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FUNCTIONS  AND  OPERATOR 
 FUNCTION 

PBASIC  6   
ABS   (

)  
     W1=-99 

W1=ABS W1 
DEBUG DEC?W1   

 W1=99  
SQR   2 (Square  Root)  

DEBUG DEC? SQR 100  SQR100=10 
DCD  16  
NCD  16  
SIN  SIN  2 S Complement  

  B0 = 45  (45 Degree) 
  DEBUG SIN 45 is ,dec sin B0 

COS  COS  2 S Complement  
  B0 = 90 (90Degree) 
  DEBUG COS 45 is ,dec cos B0 
 

 OPERATOR  
  

+  
-  
*  16  

**  16   (Bit16-Bit31) 
*/  16   
/  
//  

MIN  
MAX  
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 OPERATOR  ( ) 
  

DIG  
<<  1   
>>  1  

REV  
&  AND 
|  OR 
^  EX-OR 
~  NOT  Complement  
=  
<>  
>  
<  

>=  
<=  

 
 PBASIC  Basic Stamp BS2p  

 
  

 Basic Stamp Editor V1.32  Help Menu    PDF  CD ROM 
 
AUXIO 

  I/O   MAIN I/O  AUX I/O 
  BS2P  

    HIGH 0        P0  MAIN I/O  HIGH 
  AUXIO        AUX  I/O 
  LOW 0       A0  AUX  I/O  LOW 
 
BRANCH 
BRANCH offset, [address0, address1,  addressN] 

 offset 
 •  Offset    0-255  
address   address  0-N 
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 •address  Label  Address  
        BRANCH  B2[CAT,RAT,BAT]               B2=0  CAT 

        B2=1  RAT 
        B2=2  BAT 
 CAT: . 
 RAT: . 
 BAT: . 
 

  B2  2  BRANCH  
 

 
BUTTON 
BUTTON     pin,downState,delay,rate,byteVariable,targetState,address 

 
 Bounce   (Auto - Repeat) 

 tagetstate 
 0  1  

• pin  0-15 
 

• downState  0  1   
 0  0    1   1 

 
• delay  0-255   

   Delay = 0  Bounce  
 Debounce      

Delay = 255   Bounce   
• rate  0-255  

 
 • byteVariable  BUTTON  
BOTTON  
 • targetState   0  1   
0    1  
 • Address  label   
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 Loop 
BUTTON  7,1,255,250,0,0,Nopress       Debounce ,  Auto Repeat ,  BUTTON   

          High 
 DEBUG   *  
              Goto LOOP 
 
COUNT 
COUNT  pin,period,variable 

 Cycle  
 

 • pin   0-15 
   0  DIRS 

 • period   1-65,535  BS2P  0.287ms 
   period = 10   10 x 0.287ms = 2.87 ms 

 • variable  Word  
 

  COUNT 0,1000,CAT  Cycle  287 ms  CAT 
 
DEBUG 
DEBUG outputData {,outputData } 

Basic Stamp Editor 
• outputData   0-65,535 , ,

  
  DEBUG ETT CO.,LTD.               debug  ETT CO.,LTD. 

 
 

S1

5V

10k

Active - High
(Downstate=1)

S1

10k

Active - Low
(Downstate=0)

5V

to  I/O  Pin to  I/O  Pin
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DTMFOUT 
DTMFOUT pin,{ontime,offtime,}{,tone..} 

 DTMF (Dual-tone multi-frequency) 
 

 • Pin  0-15 
 DTMF  DTMF   

 
 • ontime   0-65,535   
DTMF  BS2P  0.265 ms 
 • offtime   0-65,535  

 DTMF   0.265 ms  
 • tone   0-15  DTMF  

 0-11   0-9  0-9 
 10  *  11  #   12-15  

    
 
 
 
 
 
 

  DTMFOUT  4,[7,1,2,1,1,2,0]         7121120 (ETT) 
 
**  **  ontime  offtime  0.4 ms  ontime  200 ms  offtime 

 50 ms 
           
END 

   
 
FOR NEXT 
FOR     counter=startValue to endValue { step{-} stepValue} . NEXT{counter} 

 For  Next 
 variable  StepVal  End 

 • counter    
 • startValue   0-65,535  counter 
 • end   0-65,535  counter   counter 

 end  For Next  

P4

+

10uF

MINI SP
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 • StepValue   0-65,535  
counter  start   End   stepValue  

 
 

  Bat VAR BYTE 
  FOR Bat=0 to 65500  step 3000          3000 
  DEBUG dec ? bat            Debug Terminal  bat   
  NEXT                 Bat>65500 
 
FREQOUT 
FREQOUT pin,period,freq1,{freq2} 

 Sine  
• pin  0-15  I/O    I/O 

  
• period   0-65,535   BS2P 

 0.265 ms 
• freq1   0-32,767   BS2P 

 3.77 Hz   0 -123.531 kHz 
• freq2   0-32,767  2   BS2P 

 3.77 Hz   0 -123.531 kHz 
 I/O  

 0 
  FREQOUT  13,1000,1000,1200    3,770 Hz  4,524 Hz   13  265 ms        

 
GET  
GET location,variable 

  Scratch Pad RAM  
 • location  Scratch Pad RAM  

 BS2P  0-127 (128 Byte) 
 • variable  Byte  
 

  GET 25,Temp       Scratch Pad RAM  location 25  Temp 
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GOSUB 
GOSUB address 

 address   
 Stack     address 

 
 • address  label  

 GOSUB  
 RETURN   

 
 
  GOSUB  Hello        Hello 

 
GOTO 
GOTO address 

   address 
 • address  LABEL  

  LOOP: 
   DEBUG  ETT CO.,LTD.          Debug Terminal 
   GOTO  LOOP                 LOOP  
 
HIGH  
HIGH pin 

 I/O  HIGH  1  
 • pin   0-15  I/O   
HIGH  
 
 
 
 
 

  HIGH  2       2  HIGH  1   LED  
 
 
 
 
 
 

560
P2

TEST

LED
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I2CIN 
I2CIN  pin,slaveID,Address{\LOW Address},[InputData] 

 I2C  2  
 •  pin  0  8   I/O    0  0 

 SDA  1  SCL  8   8  SDA 
 9  SCL    

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 •  slaveID  0  255  (ID)  

•  Address   0-255   Address  IC 
 
•  LOW  Address    0  255   Low-Byte  IC   

 Address  
 •  InputData   I2CIN   

 Variable,Array,  2, 10,  16  
  I2C    I/O 2   
SDA   SCL    2  

  
 

   I2CIN     0,$A1,0,[Result]     I2C  0  SDA  1  SCL  
  ID = $A1  Address 0   
  Result 

 
 
 
 
 

1
2
3
4

8
7
6
5

P1 P0

EEPROM
A0
A1
A3

 GND

Vcc
WR
SCL
SDA

Vcc

ADD=0
I2CIN

4.7 k x 2
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I2COUT 
I2COUT  pin,slaveID,Address{\LOW Address},[OutputData] 

 I2C  2  
 •  pin  0  8   I/O    0  0 

 SDA  1  SCL  8   8  SDA 
 9  SCL    

 •  slaveID  0 - 255   (ID)  
 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 

•  Address   0-255   Address  IC 
 
•  LOW  Address    0  255   Low-Byte  IC   

 Address  
 •  OutputData     
I2COUT      10 ,16  2 
  I2C    I/O 2   
SDA   SCL    2  

  
 

   I2COUT  0,$A0,5,[100]    IC  0  SDA  
  1   SCL  ID = $A0  100 Address 5  

 
IF THEN 
IF condition THEN address 

   
address  

1
2
3
4

8
7
6
5

P1 P0

EEPROM
A0
A1
A3

 GND

Vcc
WR
SCL
SDA

Vcc

ADD=0
I2CIN

4.7 k x 2
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 • condition     
X=4  

 • address  label  
  ,  ,  

 16  
 

       IF  Value <4000   THEN  Loop        Value  4,000  Loop                
 
 

 IF .THEN  
 NOT    

    
       IF  NOT A = 100  THEN  NOT_EQUAL        A  100  NOT_EQUAL 
                                                                                                    

 AND   
  A = 5 

 B = 10 
 IF   A = 5 AND  B = 10 THEN TRUE         A  B   
                                                                                                               TRUE 
 DEBUG NOT TRUE       NOT  TRUE 
                                                                                Debug Terminal 
 STOP 
TRUE: DEBUG TRUE               TRUE  Debug Terminal 
                               STOP 
 

 OR    
 XOR   

 AND  OR  XOR 
 
INPUT 
INPUT pin 

 
 • pin   0-15   I/O     

 
 

  INPUT   7      7  
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IOTERM 
IOTERM  port 

 MAIN  I/O  AUX  I/O  
• port   0-1  I/O Port  (MAIN I/O = 0,AUXILIARY I/O = 1) 
 
  HIGH 2      P2  MAIN I/O  High 

  IOTERM 1      AUX I/O 
  LOW 2          A2  AUX I/O   LOW 
 
LCDCMD 
LCDCMD  pin,command 

 LCD Display 
• pin   0-1  8-9   I/O  
• command     0-255  LCD 

    
LCDCMD  1,16         1  I/O   

                                                     
LCDIN 
LCDIN  pin,command,[InputData] 

 LCD 
• pin     0-1  8-9   I/O  
• command     0-255   LCD 
• InputData   
 
     Char   VAR  BYTE 

  LCDIN  1,128,[Char] 
 
LCDOUT 
LCDOUT pin,command,[OutputData] 

 LCD 
• pin     0-1  8-9   I/O  
• command     0-255   LCD 
• InputData   

 
    LCDOUT  1,128,[ Hello  world ] 
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LOOKDOWN 
LOOKDOWN target,{comparisionOp,}[value0,value1, valueN],resultVariable 

 INDEX   
 • target  value0 . valueN 
 • comparisionOp (  = ) 
   =    equal 

<>   not equal 
>    greater than 
<     less than 
>=  greater than or equal to  
<=  less than or equal to 

 • value0,value1    16  
 • resultVariable  index  

  
  LOOKDOWN   

   LOOKDOWN  
   

  VALUE  =  20 
RESULT = 15 
LOOKDOWN  VALUE,[5,10,20,25,30,35,40],RESULT  

    VALUE  INDEX  Result 
                                                                                                                                                                   

  DEBUG   VALUE MATCHES ITEM ,DEC RESULT,  IN LIST  
 

 RUN   Debug Terminal   VALUE MATCHES ITEM 2 
IN LIST  VALUE  20  2 
 
LOOKUP 
LOOKUP index,[value0, value1, valueN], resultVariable 

  LOOKUP  INDEX 
 ResultVariable  INDEX  VALUE  ResultVariable 

 
 • index  INDEX  VALUE  
 • value0,value1 .   16  
 • resultVariable  VALUE  
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  INDEX   =  5 
RESULT = 255 
LOOKUP INDEX,[5,10,20,25,30,35,40],RESULT   

  INDEX   Result 
 DEBUG   ITEM  ,DEC INDEX,   IS , DEC RESULT 

 
 RUN   Debug Terminal   ITEM 5 IS: 35   

INDEX  5  35 
 

LOW 
LOW pin 

 I/O    LOW   0  
 • pin    0-15   LOW  

 
  LOW  2     2   LOW   

 
 
 
 
MAINIO 

  I/O   AUX I/O  MAIN I/O 
  BS2P  

 
  AUXIO      AUX  I/O 

HIGH 2     A2  AUX  I/O   HIGH 
MAINIO      MAIN  I/O 
LOW 2     A2  MAIN  I/O  LOW 
 

NAP 
NAP period 

   Sleep Mode   
 50 µA  

 • period   0-7  Sleep Mode 
  2period ×   18 ms 

 
 
 

560
P2

TEST

LED
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 NAP   18 ms 
 
 

              NAP   4        288 ms 
 
OUTPUT 
OUTPUT pin 

 I/O  Output (  1   DIRS  pin ) 
 • pin        0-15  I/O  

 
  I/O   

 I/O  0  1   
 
  OUTPUT  1     1  OUTPUT 
  OUT1 = 1        1  HIGH  1 
 
OWIN 
OWIN pin,mode,[InputData] 

 1-Wire   BS2P  
• pin    0-15   I/O           

1-Wire  I/O  DQ 
• mode    0-15   
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Mode Effect 

0 No Reset , Byte Mode , Low Speed 
1 Reset Before data , Byte Mode , Low Speed 
2 Reset after data , Byte Mode , Low Speed 
3 Reset Before and after data ,Byte Mode , Low Speed 
4 No Reset , Bit  Mode , Low Speed 
5 Reset before data , Bit mode , low speed 
8 No Reset , Byte mode , High speed 
9 Reset before data , Byte mode , High Speed 

 
• InputData    
 

   Result  VAR Byte  
OWIN  0,1[Value]   

  Reset Pulse  1-Wire  1   Value 
   
                             

OWOUT 
OWOUT  pin,mode,[OutputData] 

 1-Wire   BS2P  
• pin         0-15   I/O     

1-Wire  I/O  DQ 
• mode   0-15  
• OutputData    

 
    Value = 65 

OWOUT  0,1,[DEC Value]    
  Value  6  5  1-Wire 

      
PAUSE 
PAUSE millisecond 

 
 • millisecond  

  ms  65,535 ms 
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PAUSE 1000    1  

 
POLLIN 
POLLIN  pin,state 

  Active 
• pin    0-15  I/O   
• state    0-1  I/O   LOW (0)   HIGH (1) 

 
     

POLLIN  0,1           0    Active  HIGH (1) 
 
POLLMODE 
POLLMODE  mode 

 Polled 
• mode    0-15  Polled 

 
 
 

Mode Effect 
0 Deactivate polling,clear polled-input and output configuration. 
1 Deactivate polling,save polled-input and output configuration. 
2 Activate polling with polled-output action (and polled-wait) only. 
3 Activate polling with polled-run action only. 
4 Activate polling with polled-output /polled wait and polled run action.  
5 Clear polled-input configuration. 
6 Clear polled-output configuration. 
7 Clear polled-input configuration and  output configuration. 

8-15 Same 0-7 except polled  output states are latched. 
 

   POLLIN 0,1          0  Active  HIGH 
  POLLOUT 1,0          1  Active  LOW 

POLLMODE  2         2  POLLOUT   LOW (0) 
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POLLOUT 
POLLOUT  pin,state 

  Active 
• pin    0-15  I/O   
• state    0-1  I/O   LOW (0)   HIGH (1) 

   POLLOUT  1,0      1 Active  LOW 
 
POLLRUN   
POLLRUN  slot 

 Run   
  • slot     0-7   Slot  Run  

   POLLIN 0,1    1 Active  HIGH 
POLLRUN  1    Run  Slot 1 

  POLLMODE 3    3 
 
POLLWAIT 
POLLWAIT  period 

  Low - Power  Input  
 

• period     0-8     Low-Power 
 
 
 

Period Length of Low-Power Mode 
0 18 ms 
1 36 ms 
2 72 ms 
3 144 ms 
4 288ms 
5 576ms 
6 1.152 s 
7 2.304 s 
8 No Power-Down 
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   POLLIN 0,1    1 Active  HIGH 
 Loop: 

POLLWAIT 0     0   Low-Power18 ms 
 18 ms   0  HIGH  

 HIGH  Run   LOW 
 Sleep Mode  18ms  

 
  TOGGLE 1    1 
  GOTO  Loop 
                   
PULSIN 
PULSIN pin,state,resultVariable 

 Pulse  I/O  
 

 • pin  0-15  I/O 
  I/O 

 
 • state   0  1   
state = 0 (LOW)  1  0  state = 1 (HIGH) 

 0  1 
 • Variable   BS2P  0.75µs 

           PLUSIN  625 kHz  resultVariable = 1 
  9.537 Hz  resultVariable = 65,535 

 
 
 
 
 
 
 

            measured in 0.75 µs units               measured in 0.75 µs units          and stored in variable               and stored in variable 
shows how the state bit controls triggering of Pulsin. 
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  PULSIN  10,1,B0         pulse  HIGH  10  
    B0 

 
PULSOUT 
PULSOUT pin,period 

 I/O    
 • pin   0-15   I/O   I/O 

  PULSOUT  
 • period   0-65,535   
BS2P  1.18 µS 

 PULSOUT  7,5000             5900 µS  7  
 
PUT 
PUT location,value 

 data  Scratch Pad RAM 
 • location   Scratch Pad RAM  

 BS2P  0-127  
 • value    Scratch Pad RAM  0-255 

 PUT   3,100            100  Location  3  Scratch Pad RAM 
 
PWM 
PWM pin, duty,cycles 

 PWM 
 • pin   0-15  I/O  

 OUTPUT   INPUT  
 • duty    0-255  (0-5 V) 
 • cycles   0-255  PWM  BS2P  
0.625 ms Vout = (duty/255) x 5V  

 PWM   0,100,10    PWM  0  duty 100   
                                                    PWM  6.52 ms   
 
RANDOM 
RANDOM variable 

 
• variable  Byte  Word  

 RANDOM   0-65,535  
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 RANDOM  Result              Result  

 
RCTIME 
RCTIME pin,state,Variable 

  I/O  
 Capacitor  RC 

 • pin   0-15   I/O    I/O 
  

 • state   0 - 1  
 

 • Variable       BS2P 
 0.9 µS   

 
 
 
 
 
 

 
 

   
RCTIME   8,1,Result     RC  Result 

                                                              
 
 
READ 
READ location,variable 

 EEPROM  
 • location   0-2047   address 

 EEPROM 
 • variable    EEPROM   

  READ  100,B0     EEPROM  location 100  
                                                                  B0 
 
 
 

Vcc

10uF

RCTIME

10 k
Resistor Var

220

to  I/O Pin

a) use with  state 1

Vcc

10uF

RCTIME

10 k
Resistor Var

220

to I/O Pin

b) use with  state 0
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RETURN       
RETURN  

  Main Program  
Subroutine   RETURN  GOSUB 

  GOSUB   Hello 
  DEBUG How are you?  
  END 
 Hello : 
  DEBUG Hello my friend. ,cr 

RETURN 
 

  RETURN  GOSUB 
 GOSUB   Subroutine 

 RETURN 
 
REVERSE 
REVERSE pin 

 I/O   
 • pin    0-15  I/O  

  REVERSE 13      13   
 
RUN 
RUN  program 

 
 • program  

  Program  0 - 7 
   RUN 4       4 

 
SERIN 
SERIN   rpin{\fpin},baudmode,{plabel,}{timeout,tlabel,}[inputData] 

 Asynchronous  RS232  
 • rpin   0-16  I/O  

  
 rpin  16  SIN  

 
 • fpin   0-15  I/O  Flow Control 
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 • baudmode  16   0-65,535 
    Baud Rate 

 
 
 
 
 
 
 
 

• plabel  Parity Error 
 Baudmode  7   

 • timeout    0-65,535 
  BS2P  0.4 ms 

  address  tlable 
 • tlabel  label   timeout 

 timeout 
 • InputData  
 

   
  SERDATA var byte 

   SERIN  1,16624,[DEC SERDATA]        1  baud rate 9,600 /  
  8     

 SERDATA  10 
 

SEROUT 
SEROUT   tpin,baudmode,{pace,}[outputData] 
SEROUT   tpin\fpin,baudmode,{timeout,tabel,}[outputdata] 

 Asynchronous  RS232  
 • tpin   0-16  I/O 

   tpin  16 
 SOUT   PC  

 
• fpin   0-15  I/O  Flow Control 

  
 • baudmode  16  

   13  (  0-12)   Baud Rate 
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 • pace   0-65,535  

 0.4 ms 
• OutputData  
• timeout    0-65,535 
 Flow Control  fpin  0.4 ms  

Flow Control    address  tlable 
 • tlabel  fpin  timeout 

 timeout  
   SEROUT 7,240,[ A ]             A   7  baud rate 9,600 /  

                           8    
 
SHIFTIN 
SHIFTIN dpin,cpin,mode,[variable{\bits}{,variable{\bits} }] 

   BS2P40 
 42 kBits/sec  

 • dpin  0-15  I/O   
 

  • cpin  0-15  I/O  
  

 • mode    0-3  
Clock Pulse    

0    MSBPRE     ,  
1    LSBPRE      ,  
2    MSBPORT  ,  
3    LSBPORT   ,  
• variable      

 • bit   1-16    8  
  

 ADC0831 , ADC0832 , LTC1298 , DS1620, 
MAX7219  
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  SHIFTIN  1  
1.  Cpin   0 
2.  Dpin  
3.  
4.    

 5.   
  

 
 
 
 
 
 
 
 

   
Result   VAR   BYTE 
SHIFTIN  0,1,MSBPRE,[Result]        I/O Pin 0  ,  I/O Pin 1    

                                                                                       , - 
                                                                                       Result 
                                    

SHIFTOUT 
SHIFTOUT    dpin,cpin,mode,[OutputData{\bits}{, OutputData {\bits} }] 

    BS2P40 
  42 kBits/se 

 • dpin  0-15  I/O   
  

  • cpin  0-15  I/O  
  

 • mode   0-1  
  

0  LSBFIRST   
1  MSBFIRST   

(Msb is most-significant bit; the highest or leftmost bit of a nibble,byte, or word. Lsb is the least-significant bit; 
the lowest or rightmostbit of a nibble, byte, or word.) 
 • outputData   
 • bit  bit  1-16    8 bit 

Clock
(CPin)

Data
(DPin)

-pre modes
sample data
before 1st
clock pulse

-post modes
sample data
before 2st
clock pulse

tn t1
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      SHIFTOUT  0,1,MSBFIRST,[250]                 Pulse 8   
(  8  250)  Dpin                

 MSBFIRST 
 

 SHIFTOUT 
  ADC0831,ADC0832,LTC1298, 

DS1620, MAX7219  
  SHIFTON  1   

1.  Cpin   0 
2.  
3.  Dpin  
4.  1 

  
 
SLEEP 
SLEEP period 

  LOW - POWER 
 • period   1-65,535   Sleep Mode 

 2.3 Sec  sleep  18 . . 
           SLEEP 10          Sleep Mode 10  

 
STOP  

 Low-Power 
 
STORE 
STORE  programslot 

 slot  Read/Write 
• programslot     0-7   slot  Read/Write 

   STORE  1       Read/Write Slot 1 
 
TOGGLE  
TOGGLE  pin 

 I/O    1   0    0   1  
 • pin   

  TOGGLE  2        2 
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WRITE 
WRITE  Location,DataItem 

   Location  EEPROM 
 • Location  0 2047 EEPROM  
 • DataItem    

  WRITE  100,245        245  100  EEPROM 
 
XOUT 
XOUT mpin,zpin,[house\command{\cycles}{,house\command{\cycles} }] 

 X-10 
 • Mpin   0-15  I/O   

• Zpin   0-15  I/O  
(Zero crossing)  
 • House   0-15  X-
10  A  P 
 • Command   0-30  
 • Cycles  command  1-255  2 
 

  XOUT  0,1,[HouseA\Unit1]          0   1  Zero crossing    
  House Code : A = 1  Unit 

Code : 1 = 2 
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อุปกรณส์นับสนนุระบบ ROBOT มีใหเ้ลือกใชง้าน จาก อีทีที
•••••  ล้อรุ่น R-WHEEL SERVO ชุดล้อพร้อมยางอย่างดี ขึ้นรูปด้วยการฉีดพลาสติก ขนาดล้อเส้นผ่าศูนย์กลาง
6.7 CM ออกแบบมาให้ต่อเข้ากับตัว SERVO MOTOR รุ่น S03N,S03T ราคาล้อละ ราคา 100.-
•••••  ล้อรุ่น R-WHEEL LEGO 43.2 ชุดล้อพร้อมยางและชุด MODIFY เข้ากับตัว SERVO MOTOR รุ่น S03N,S03T
ขนาดล้อเส้นผ่าศูนย์กลาง 4.32 CM  ราคาลอ้ละ ราคา 160.- *
•••••  ล้อรุ่น R-WHEEL LEGO 81.6 ชุดล้อพร้อมยางและชุด MODIFY เข้ากับตัว SERVO MOTOR รุ่น S03N,S03T
ขนาดล้อเส้นผ่าศูนย์กลาง 8.16 CM  ราคาลอ้ละ ราคา 240.- *
•••••  ล้อรุ่น R-WHEEL FRONT 25 ชุดล้อหน้าเป็นแบบแป้นหมุนรอบตัว ตัวล้อแบบไนล่อนขนาดล้อเส้นผ่า
ศนูยก์ลาง 2.5 CM าคาล้อละ ราคา 45.-
* สนิคา้มจีำนวนจำกดั กรณุาโทรสอบถามกอ่นสัง่ซือ้

ชุดล้อต่างๆ

•••••  STEPPING MOTOR รุ่น M42SP-5 เป็น STEPPING ขนาด 4 PHASE 12 VDC (สามารถใช้กับ 5VDCได้)
จำนวน 7.5 องศาต่อ STEP ขนาด 42x23 mm ราคา 50.- *
•••••  STEPPING MOTOR รุ่น PM55L-048 เป็น STEPPING ขนาด 4 PHASE 24 VDC (สามารถใช้กับ 5VDC
ได้) จำนวน 7.5 องศาต่อ STEP ขนาด 55x25.7 mm ราคา 90.- *
•••••  STEPPING MOTOR รุ่น PH266L เป็น STEPPING ขนาดใหญ่ 4 PHASE 6 VDC 1.2A   1.8 องศาต่อ
STEP ขนาด 55x55 mm ของบริษัท VEXTA (ORIENTAL MOTOR) ราคา 300.- *

ชดุ STEPPING MOTOR

•••••  ลังถ่าน รุ่น R-D-TYPE4 เป็นชุดลังถ่านขนาด 4 ก้อน ใช้กับถ่านขนาด SIZE D พร้อมสายต่อและขาต้ังเข้ากับชุด
ฐาน R-BASE ราคา 45.-
•••••  ลังถ่าน รุ่น R-AA-TYPE4 เป็นชุดลังถ่านขนาด 4 ก้อน ใช้กับถ่านขนาด SIZE AA  พร้อมสายต่อเข้ากับชุด
ฐาน R-BASE ราคา 35.-
•••••  BATTERY รุ่น SL6-5 เป็น BATTERY แบบ ชาร์จได้ SEALED RECHARGEABLE ขนาด 6 V 5 AMP ขนาด
70x47x102x106 mm น้ำหนัก 0.81 Kg พร้อมสายต่อ ราคา 170.-
•••••  BATTERY รุ่น SL6-1.3 เป็น BATTERY แบบ ชาร์จได้ SEALED RECHARGEABLE ขนาด 6 V 1.3 AMP
ขนาด 97x24x51x55 mm น้ำหนัก 0.32 Kg พร้อมสายต่อ ราคา 165.-
•••••  ถ่านไฟฉายรุ่น 1.5V SIZE D แบบ ALKALINE SANYO บรรจุขายขนาด 2 ก้อน ราคา 110.-*
•••••  CHARGERS รุ่น PACB-0004 เป็นเครื่อง CHARGER BATTERY ขนาด 6V 1 AMP สามารถใช้กับ BAT-
TERY รุ่น SL6-5 และ SL6-1.3 ได้ โดยจะหยุดชาร์จไฟเมื่อเติมแล้วเอง ราคา 170.-
   ระยะเวลาการใช้งานชุด ET-ROBOT STAMP P40 กับ BATTERY รุ่น SL6-5,SL6-1.3 และ 1.5V SIZE D
   BATTERY รุ่น SL6-5 ใช้งานวิ่งตามเส้น โดยจะสามารถวิ่งอยู่ได้ประมาณ 6 ชม. 30 นาที
   BATTERY รุ่น SL6-1.3 ใช้งานวิ่งตามเส้น โดยจะสามารถวิ่งอยู่ได้ประมาณ 3 ชม.
   ถ่านไฟฉาย 1.5V SIZE D แบบ ALKALINE SANYO 4 ก้อน โดยจะสามารถวิ่งอยู่ได้ประมาณ    3 ชม.

ชุดลังถ่าน ,BATTERY และ เคร่ืองชารจ์ BATTERY

•••••  ชุด R-BASE เป็นชุดโคร่งตัวรถ ทำด้วย ALUMINUM อย่างดี ชุบ ANODIZED สีน้ำเงิน ขนาดหนา 3 mm
เป็นตัวรถที่มีน้ำหนักเบา ออกแบบให้ใช้กับชุด SERVO MOTOR รุ่น S03N,S03T ราคา 320.-
•••••  ชุดเส้าต่อพลาสติกแบบตัวหนุนเกลียวนอกในมีหลายขนาดความยาว ใช้เสริมต่อเข้ากับ ชุด R-BASE
เกลยีวแบบ M3 มีจำหนา่ยเปน็ชดุ ชุดและ 10 ตวั
HTS-306 (สูง 6 mm)    ราคา  27.-HTS-310 (สูง 10 mm)  ราคา  30.- HTS-315 (สูง 15 mm)  ราคา  35.-
HTS-320  (สูง 20 mm) ราคา  38.-HTS-325  (สูง 25 mm) ราคา  40.- หัวนอ็ตพลาสตกิ M3     ราคา 35.-
•••••  ชุด R-TRACKER 3 เป็นชุดตรวจจับแสงตามเส้น ใช้ตัว SENSOR จำนวน 3 ชุด พร้อม IC OP AMP
มีระยะตรวจสอบ 3 CM พร้อม VR ปรับค่าให้ OUTPUT เป็น TTL HI/LO พร้อมสายต่อ ราคา 350.-
•••••  ชุด R-TRACKER 1 เป็นชุดตรวจจับแสงตามเส้น ใช้ตัว SENSOR จำนวน 1 ชุด พร้อม IC OP AMP
มีระยะตรวจสอบ 3 CM พร้อม VR ปรับค่าให้ OUTPUT เป็น TTL HI/LO พร้อมสายต่อ ราคา 210.-
•••••  ชุด R-LIGHT เป็นชุดตรวจจับ SENSOR แสง 1 ช่อง พร้อมสายต่อ ราคา 30.-
•••••  ชุด R-SW  เป็นชุดตรวจจับการชน 1 ช่อง พร้อมสายต่อ ราคา 30.-
•••••  ชุด R-OPA 1 เป็นชุดขยายสัญญาณด้วย OPAMP 1 ช่อง เปลี่ยนสัญญาณต่างๆ ให้อยู่ในรูป OUTPUT แบบ
TTL HI/LO พร้อมสายต่อ ราคา 120.-
•••••  ชุด R-MOTOR เป็นชุดขับ DC MOTOR ขนาด 2 ตัวโดยใช้ IC เบอร์ L293D พร้อมสายต่อ    ราคา 210.-
•••••  ชุด PROJECT PCB M4 เป็น PCB เอนกประสงค์ SIZE 15.3x9cm ที่ต่อเข้ากับชุด R-BASE ราคา 140.-

ชดุตวัรถ,เสา้ตอ่,และบอรด์ SENSOR ตา่งๆ

M42SP-5PM55L-048PH266L

PACB-0004

ALKALINE SANYOSL6-5
SL6-1.3

R-D-TYPE4 R-AA-TYPE4

ต่อใช้กับ BATTERY SL6-5ต่อใช้กับ BATTERY SL6-5

R-WHEEL LEGO 43.2

R-WHEEL LEGO 81.6

R-WHEEL SERVO
R-WHEEL FRONT 25

R-BASE

เส้าต่อพลาสติก

R-TRACKER 3
R-LIGHT

R-OPA 1

PROJECT PCB M4

บริษัท อทีที ีจำกดั 1112/96-98 ถนนสุขุมวิท แขวงพระโขนง เขตคลองเตย กรุงเทพฯ 10110
www.ett.co.thTel : 02-7121120  Fax : 02-3917216   www.ett.co.th   email : sale@etteam.com




