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หลกัภาษาเบสิก 

 

 
1. บทนํา 

 

จากบทที� 3 ได้กล่าวถึงวิธีการใช้งาน mikroBasic PIC ในระด ับเ บื5องต้น คือ การสร้าง 

โปรเจ็คต์ การเขียนโค้ด และการคอมไพล์ ซึ�งเมื�อได้ผลลพัธ์ที�เป็นแฟ้มฐานสิบหก ผู้พฒันาต้องนําไป

เขียนลงชิพด้วยโปรแกรม PICkit2 สุดท้ายจึงนําไปทดลองทํางานกบัระบบที�ออกแบบไว้ 

ในบทนี5กล่าวถึงหลกัของภาษาเบสิกของโปรแกรม mikroBasic PIC ที�ครอบคลุมถึงเ รื�องที�

ควรทราบ เพื�อใช้เป็นพื5นฐานของการเขียนโปรแกรมแบบโครงสร้างด ังที�จะกล่าวถึงในบทที�  5  

ดงัน ั 5น หากมีความรู้เกี�ยวกบัภาษาเบสิกมาบ้างแล้ว จะสามารถอ่านหรือศึกษาบทนี5ได้อย่างรวดเ ร็ว

ยิ�งขึ5น หรืออาจจะข้ามบทนี5ไปก่อนแล้วค่อยกลับมาศึกษาเพิ�มเติมเฉพาะส่วนที�ต้องการอ่าน

รายละเอียดเพิ�มเติม และสําหรบัผู้เริ�มต้นฝึกเขียนภาษาเบสิกที�ต้องการศึกษาให้รวดเร็ว ควรใช้วิธี

ศึกษาจากตวัอย่างโปรแกรมในบทที�เกี�ยวกบัการเชื�อมต่อหรือสั �งงานอุปกรณ์ไอ/โอที�ต้องการ และ

เมื�อมีข้อสงสยัจึงกลบัมาศึกษาในเนื5อหาที�เกี�ยวข้องจะทําให้สามารถศึกษาการเขียนโปรแกรมสําหรับ

ไมโครคอนโทรลเลอร์ PIC ได้รวดเร็วขึ5น 

 

 

2. โครงสรา้งหลกัของโปรแกรม 

 

 โครงสร้างหลกัของโปรแกรมภาษาเบสิกของ mikroBasic PIC เป็นดงัตวัอย่างที� 4.1 

 

ตวัอย่างที" 4.1 โครงสร้างหลกัของโปรแกรมภาษาเบสิก 

บรรทดั โคด้ 
1 program ชื�อโปรแกรม 
2 ' ส่วนนี�สําหรับเขียนโคด้โปรแกรม 
3 end.   
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โปรแกรมตวัอย่างที� 4.1 เป็นโครงสร้างหลกัของโปรแกรม ซึ�งประกอบไปด้วย 3 ส่วน คือ  

1. ต้องมีการกําหนดชื�อโปรแกรม (บรรทดัที� 2) 

2. ส่วนของการเขียนโค้ดโปรแกรม  

3. ส่วนจบการทํางานของโปรแกรม (บรรทดัที� 3) 

จากโครงสร้างหลกัดงักล่าว ผู้เขียนโปรแกรมต้องเขียนโค้ดสั �งงานให้กบัไมโครคอนโทรเลอร์

ทํางานภายใต้ชุดคําสั �งที� mikroBasic PIC เตรียมไว้ให้ หรือเขียนขึ5นมาเอง 

 

 

3. การเขียนคําอธิบาย 

 

การเขียนคําอธิบาย (Comment) คือ การเขียนข้อความเพื�อใช้ ในการอธิบาย สิ�งที� ทํา  

โดยข้อความเหล่านี5จะไม่ถูกนํามาแปลเป็นรหสัเครื�อง และถูกต ัด ทิ5งในช่วงของการแปลชุดคําสั �ง  

ดงัน ั 5น ประโยชน์ของการเขียนคําอธิบาย คือ ใช้แทรกคําอธิบายการทํางานของโปรแกรม เพื�อผู้ อื�น

หรือผู้เขียนเองใช้สําหรบัอ่านและทําความเข้าใจในสิ�งที�ได้เขียนเป็นโค้ดโปรแกรม 

รูปแบบของการเขียนคําอธิบาย คือ 

 
 

 ’ ขอ้ความที�เป็นคําอธบิาย 
 

 

จากรูปแบบของการเขียนคําอธิบายจะเห็นว่า อกัขระที�อยู่ต่อจากเค รื�องหมาย  ’ ตลอดทั 5ง

บรรทดัถูกมองว่าเป็นคําอธิบายทั 5งหมด ตวัอย่างการเขียนอธิบายเป็นดงัตวัอย่างที� 4.2 

 

ตวัอย่างที" 4.2 การเขียนคําอธิบาย 

บรรทดั โคด้ 
1 ’ Project name : sample2  
2 ’ Copyright (C), Jaroot  Busarathid , 2010. 
3 ’ MCU : PIC16F877 
4 ’ Developer Board : CP-PIC/877 (ICD2) 
5 ’ Oscillator : 10MHz  
6 ’ Compiler : mikroBasic for PIC 2009 version 4.2 
7 program sample2  
8 end.   
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จากตวัอย่าง 4.2 พบว่า ต ั 5งแต่บรรทัดที�  1 ถึง 6 เ ป็นการเขียนคําอธิบาย  มี ส่วนของ 

การเขียนโปรแกรมมีเพียง 2 บรรทดั คือ บรรทดัที� 7 และ 8 ซึ�งบรรทดัที� 1 ถึง 6 ไม่ถูก นํามาแปล

เป็นรหสัเครื�องและถูกตดัทิ5ง แต่การเขียนคําอธิบายทําให้ทราบว่า ผู้เขียนนั 5นต ั 5งใจต ั 5งชื�อโปรเจ็คต์ว่า 

sample2 และเขียนโดย Jaroot  Busarathid เมื�อปี 2010 ใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ยู นิต (MCU: 

Microcontroller Unit) รุ่น PIC16F877 ใช้บอร์ดสําหรับการพ ัฒนารุ่น CP-PIC/877 (ICD2) ใช้

ความถี�ของสญัญาณนาฬิกาอยู่ ที�  10MHz และเขียนโปรแกรมด้วย  mikroBasic for PIC 2009 

version 4.2 

 

 

4. สญัพจน์ 

 

 สญัพจน์ (Literals) คือ ส่วนของข้อความหรือโทเคน (Token) ที�แสดงให้ทราบว่าเ ป็นค่า

ตวัเลข (Numeric Literal) ทั 5งที�เป็นสญัพจน์เลขจํานวนเต็ม (Integer Literals) หรือสัญพจน์เลข

ทศนิยม (Floating Point Literals), ค่าของต ัวอักษร (Character Literal) หรือค่าของข้อความ 

(String Literal) ดงัรูปแบบต่อไปนี5 

 1. สญัพจน์เลขจํานวนเต็ม คือ การเขียนอกัขระที� สื�อถึงต ัวเลขจํานวนเต็ม เขียนได้  3 

รูปแบบ คือ เลขฐานสิบ (Decimal) เลขฐานสิบหก (Hexadecimal) และเลขฐานสอง (Binary) ดงันี5 

• เลขฐานสิบใช้อกัษระ 0 1 2 3 4 5 6 7 8 และ 9 แทนค่าในแต่ละหลัก  โดยใช้

เครื�องหมาย + และ – นําหน้าตวัเลขเพื�อระบุว่าเป็นจํานวนบวก หรือจํานวนลบ 

• เลขฐานสิบหกใช้อกัขระ 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 a b c d e f A B C D E และ F 
แทนค่าแต่ละหลกั โดยต้องนําหน้าตวัเลขด้วย เค รื�องหมาย  $ หรือ 0x (ศูนย์

เอ็กซ์) เพื�อเป็นการบอกว่าตวัเลขนั 5นเป็นเลขฐานสิบหก โดยการเ ทียบค่าของ

อกัขระ a ถึง f และ A ถึง F เป็นตวัเลขฐานสิบนั 5นสามารถเทียบได้ดงัตารางที� 

4.1 
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ตารางที" 4.1 ตารางเปรียบเทียบอกัขระของเลขฐานสิบหกกบัเลขฐานสิบ 

อกัขระฐานสบิหก ค่าในฐานสบิ 
A a 10 
B b 11 
C c 12 
D d 13 
E e 14 
F f 15 

 

• เลขฐานสองจะประกอบไปด้วยอักขระ 0 หรือ 1 เ ป็นค่าในแต่ละหลัก  โดย

ด้านหน้าตวัเลขต้องขึ5นต้นด้วยเครื�องหมาย  % เพื�อเ ป็นการบอกว่าต ัวเลข

เหล่านั 5นเป็นเลขฐานสอง 

2. สญัพจน์เลขทศนิยม คือ ตวัเลขที�เขียนแทนด้วย 3 ส่วน คือ  

• ตวัเลขจํานวนเต็ม (Decimal Integer) ต้องเขียนด้วยเลขฐานสิบ 

• เครื�องหมาย . (Decimal Point) สําหรบัค ั �นเลขจํานวนเต็มกบัเศษ 

• ตวัเลขเศษ (Decimal Fraction) ต้องเขียนด้วยเลขฐานสิบ 
นอกจากนี5 ผู้เขียนโปรแกรมอาจจะใช้สญัลกัษณ์ e หรือ E เพื�อใช้เป็นตวับอกค่ากําล ัง

สิบ เช่น 4e8 จะหมายถึง 4 x108 หรือ 1.8e-2 แทน 1.8x10-2 เป็นต้น 

3. สญัพจน์อกัขระ คือ อกัขระจํานวน 1 อกัษร ซึ�งอยู่ในรูปแบบของตาราง ASCII ซึ�งต้อง

คร่อมด้วยเครื�องหมาย " เสมอ (ในเครื�องหมายนี5ต้องมีอกัขระเพียง 1 ตวัเท่านั 5น)   

 4. สญัพจน์สายอกัขระ คือ อกัขระหลาย ๆ ตวัเรียงต่อกนัได้สูงสุด 255 อักษร และต้อง

คร่อมด้วยเครื�องหมาย " เช่นเดียวกบัอกัขระ 

 

ตวัอย่างที" 4.3 การใช้สญัพจน์ 

บรรทดั โคด้ 
1 program sample3  
2 const int_dec = 128  

3 const int_hex1 = 0x128  
4 const int_hex2 = $128  
5 const int_bin = %10000000  
6 const float _1 = 128.0  
7 const float _2 = 1.28e2  
8 const ch_val = "1"  
9 const st_val = "128"  
10 end.   
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 จากตวัอย่าง 4.3 เป็นการกําหนดค่าคงที�  6 ค่า คือ int_dec int_hex1 int_hex2 int_bin 

ch_val และ st_val โดยค่าคงที�แต่ละตวัมีค่าดงันี5 

int_dec มีค่าเป็น 128 ในเลขฐานสิบ 

int_hex1 และ int_hex2 มีค่าเป็น 296 ในเลขฐาน 10  

int_bin มีค่าเป็น 128 ในเลขฐานสิบ 

float_1 มีค่าเป็น 128.0  

float_2 มีค่าเป็น 1.28e2 หรือ 1.28 x102 หรือ 128.0 

ch_val มีค่าเป็นอกัขระ 1 

st_val มีค่าเป็นสายอกัขระหรือข้อความ 128 

 

 

5. คําสาํคัญ 

 

 คําสําคญั (Key Word) เป็นคําที�ถูกใช้โดยเป็นชุดคําสั �งภาษาเบสิก และเ ป็นคําที�ผู้ เ ขียน

โปรแกรมไม่สามารถใช้เป็นชื�อของตวัแปร หรือฟงัก์ชนัได้ คําที� mikroBasic PIC ถือว่าเป็นคําสําค ัญ

มีดงันี5 

 
 

abs  csng  for  line  private  step 
and  cstr  form  loc  property stop 
appactivate curdir  format lock pset  str 
array  currency forward lof  public 

 strcomp 
as  cvar  freefile  log  put  strconv 
asc  cverr  fv  long  pv  string 
asm  date  get  longint   qbcolor sub 
atn  dateadd getattr  loop  raise  switch 
attribute datediff getobject lset  randomize syd 
base  datepart gosub  ltrin  rate  system 
bdata  dateserial goto  me  real  tab 
beep  datevalue hex  mid  redim  tan 
begin  ddb  hour  minute  rem  time 
bit  deftype idata  mirr  reset  timer 
boolean dim  if  mkdir  resume

 timeseria l 
byte  dir  iif   mod  return 

 timevalue 
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call  div  ilevel  module  rgb  to 
case  do  imp  month  right  trim 
cbool  doevents include  msgbox  rmdir  typedef 
cbyte  double  input   name  rnd 

 typename 
ccur  each  instr  new  rset  ubound 
cdate  empty  int  next  rtrim  ucase 

   end  integer  not  sbit  unlock 
cdbl    ipmt     second  util 
char  environ irr  nothing seek  val 
chdir  eof  is  now  select  variant 
chdrive  eqv  isarray  nper  sendkeys vartype 
chr  erase  isdate  npv  set  version 
cint  err  isempty object  setattr  volatile 
circle   error  iserror  oct  sfr 

 weekday 
class  exit  ismissing on  sgn  wend 
clear  exp  isnull  open  shell  while  
clng  explicit   isnumeric option  short  width 
close    isobject   sin  with 
code  fileattr  kill    single  word 
command   large  or  sln  write 
compact  filecopy lbound  org  small  xdata 
compare filedatetime lcase   pdata  space  xor 
const  filelen  left  pmt   spc 
cos  fix  len  ppmt  sqr 
createobject float  let  print  static 
 

 

 

6. การตั ,งชื"อ 

 

 การต ั 5งชื�อ หรือตวัระบุ (Identifier) คือ การใช้อักขระแทนชื�อสิ�งใด สิ�งหนึ�ง รูปแบบของ 

การต ั 5งชื�อเป็นดงันี5 

1. ขึ5นต้นด้วยอกัขระ a ถึง z หรือ A ถึง Z หรือเครื�องหมาย _ 

2. อกัขระตวัต่อไปอาจจะเป็นตามข้อ 1 หรือเป็น 0 ถึง 9 

3. ในชื�อเดียวกนัจะต้องเป็นตามข้อ 1 หรือ 2 อยู่เรียงต่อกนัไป 

4. ตวัอกัขระพิมพ์เล็ก (a ถึง z) หรือพิมพ์ใหญ่ (A ถึง Z) ถือว่าเป็นอกัขระเดียวกนั 

5. ต้องไม่ซํ5ากบัคําสําคญั 
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จากข้อกําหนดทั 5ง 5 ข้อ สามารถนํามาเขียนเป็นชื�อหรือตวัระบุที�ถูกต้องตามรูปแบบและ 

ไม่ถูกต้องตามรูปแบบดงัตารางที� 4.2 

 

ตารางที" 4.2 ตวัอย่างการต ั 5งชื�อ 
 

ชื"อ ถกู/ผิด (เหตุผล) 
TheMan ถูกต้อง 
THEMan ถูกต้อง แต่ถือว่าเป็นคําเดียวกบั TheMan 
The Man  ผิด เพราะมีช่องว่างค ั �นระหว่าง The กบั Man 
__HeyMan ถูกต้อง 
_Data_From_USB  ถูกต้อง 
1st_Number  ผิด เนื�องจากขึ5นต้นด้วยตวัเลข 1 
The_1st_Number  ถูกต้อง 
$MyHex ผิด เพราะขึ5นต้นด้วยเครื�องหมาย $ 
%101101 ผิด เพราะเป็นการกําหนดค่าตวัเลขฐานสอง 
x123ABF  ถูกต้อง 
_The_%_of_VAT  ผิด เพราะใช้เครื�องหมาย % ในชื�อ 
Score_Number_1  ถูกต้อง 
IsArray  ผิด เพราะซํ5ากบัคําสําคญั 
Is_Array  ถูกต้อง 
 

 

7. ประเภทของตัวแปร 

 

 ในระบบไมโครคอนโทรลเลอร์จดัเก็บข้อมูลตามประเภทของข้อมูลที�กําหนดโดยผู้ เ ขียน

โปรแกรม ซึ�งตวัแปรแต่ละประเภทมีขนาดและช่วงค่าที�แตกต่างกนั ทั 5งนี5เพื�อให้เ ลือกใช้ตามความ

เหมาะสม ในตวัแปลภาษา mikroBasic PIC ได้กําหนดต ัวแปรพื5นฐานแบ่งเ ป็นประเภทต่างๆ  

ดงัตารางที� 4.3 
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ตารางที" 4.3 ประเภทของตัวแปร 

ประเภทตวัแปร ขนาด 

(บิต) 

ช่วงค่า 

Byte 8 0..255 
Char 8 ASCII 0..255 
String ตัวละ 8 ขอ้ความที�ประกอบไปดว้ย ASCII 0..255 
Word 16 0..65535 
Short 8 -128..127 
Integer 16 -32768..32757 
Longint 32 -2147483648..2147483647 
Float 32 +/-1.17549435082E-38..+/-6.80564774407E38 
 

 นอกจากประเภทตวัแปรพื5นฐานทั 5ง 8 แล้ว ยงัมีตวัแปรพิเศษที�จะกล่าวถึงในหวัข้อถดัไปอีก 

คือ ตวัแปรแบบแถวลําดบัหรืออะเรย์ (Array) และตวัแปรตวัชี5หรือพอยน์เตอร์ (Pointer) ซึ�งเป็นชนิด

ตวัแปรที�นําไปประยุกต์ใช้ได้หลากหลาย เช่น ใช้ในการจดัการกบัข้อมูลแบบกลุ่ม ใช้ในการชี5ตวัแปร

อื�นๆ ในหน่วยความจํา เพื�อเข้าไปแก้ไขค่า หรือนําค่ามาใช้ เป็นต้น 

 

 

8. ตัวแปร 

 

 ตวัแปร (Variable) คือ การกําหนดหน่วยความจําเพื�อใช้สําหรบัจดัเก็บข้อมูล และใช้ต ัวระบุ 

เป็นชื�อในการอ้างอิงแทนการอ้างอิงเป็นตําแหน่งของต ัวแปรในหน่วยความจํา โดยข้อมูลในต ัว

แปรเปลี�ยนแปลงได้ตลอดการการทํางานของโปรแกรมทํางานนั 5น รูปแบบของการกําหนดต ัวแปร

เป็นดงันี5 

 
 

 dim  ชื�อตวัแปร  as ชนิดตวัแปร 
 

 

 ในกรณีของการประกาศตวัแปรชนิดเดียวกนัพร้อมกนัหลายตวัโดยไม่ต้องแบ่งการประกาศ

ตวัแปรเฉพาะแต่ละตวั ให้ใช้เครื�องหมาย , ค ั �นระหว่างชื�อของแต่ละตวัแปร ดงัรูปแบบต่อไปนี5 
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 dim  ชื�อตวัแปร1, ชื�อตวัแปร2, …, ชื�อตวัแปรN  as ชนิดตวัแปร 
 

 

ตวัอย่างที" 4.4 การประกาศตวัแปร 

บรรทดั โคด้ 
1 program sample 4 
2 dim sensor1 as integer  

3 dim sw_left as Boolean  
4 dim sw_right as Boolean  
5 dim counter as integer  
6 dim average as float  
7 dim ascii as byte  
8 end.   

 

จากตวัอย่างที� 4.4 จะเห็นว่ามีการประกาศตวัแปรทั 5งสิ5น 6 ตวัแปร ดงัรายละเอียดต่อไปนี5 

sensor1 เป็นตวัแปรชนิด integer 

sw_right เป็นตวัแปรชนิด boolean 

sw_left เป็นตวัแปรชนิด boolean 

counter เป็นตวัแปรชนิด integer 

average เป็นตวัแปรชนิด float 

ascii เป็นตวัแปรชนิด byte 

 

 

9. ค่าคงที" 

 

 ค่าคงที� (Constant) คือ การกําหนดชื�อเรียกของค่าใดค่าหนึ�ง อันเ ป็นได้ทั 5ง จํานวนเต็ม 

จํานวนทศนิยม และตวัอกัษร ซึ�งค่าของชื�อที�กําหนดขึ5นจะไม่เปลี�ยนแปลงในขณะที�โปรแกรมทํางาน 

รูปแบบของการกําหนดค่าคงที�เป็นดงันี5 
 

 

 const  ชื�อค่าคงที� [as ชนิดค่าคงที�] = ค่าที�กําหนด 

 

หมายเหตุ   

ชนิดค่าคงที� คือ ชนิดของตวัแปร 
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ตวัอย่างที" 4.5 การประกาศค่าคงที�  
 

บรรทดั โคด้ 
1 program sample5  
2 const  MAX  as  longint = 10000  

3 const  MIN = 100 
4 const  bSWITCH = "n"  
5 const  MSG = "Hello"  
6 const  PRICE1 = 25.75  
7 const  VOLTAGE as float = 4.5  
8 const  myPI = 4. 14159  
9 end.   

 

จากตวัอย่างที� 4.5 จะเห็นว่ามีการประกาศชื�อของค่าคงที�ทั 5งสิ5น 7 ต ัว ด ังรายละเ อียด

ต่อไปนี5 

 MAX เป็นค่าคงที�ชนิด longint มีค่าเป็น 10000 

MIN เป็นค่าคงที�มีค่าเป็น 100 

bSWITCH เป็นค่าคงที�มีค่าเป็นอกัขระ n 

MSG เป็นค่าคงที�มีค่าเป็นข้อความว่า Hello 

VOLTAGE เป็นค่าคงที�ชนิด float มีค่าเป็น 4.5 

myPI เป็นค่าคงที�มีค่าเป็น 4.14159 

 

 

10. เลเบล 

 

 เลเบล (Label) คือ ชื�อเรียกที�ถูกกําหนดขึ5นมาโดยผู้เ ขียนโปรแกรม เพื�อใช้ สําหรับเ ป็น

ตําแหน่งอ้างอิงสําหรบัคําสั �ง goto หรือ gosub โดยรูปแบบของการกําหนดเลเบลของภาษาเบสิก

เป็นดงันี5 
 

 

 ชื"อเลเบล: 
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ตวัอย่างที" 4.6 การประกาศค่าคงที�  

บรรทดั โคด้ 
1 program sample6  
2 main:  

3     dim  bStatus as Boolean  
4     bStatus = true  
5 loop1:  
6     bStatus = not bStatus  
7     goto loop1  
8 end.   

 

 จากตวัอย่าง 4.6 เป็นตวัอย่างการสร้างเลเบล มีรายละเอียดรายบรรทดัดงันี5 

บรรทดัที� 2 ประกาศเลเบลที�ชื�อว่า main  

บรรทดัที� 3 ประกาศตวัแปรชื�อ bStatus ให้เป็นตวัแปรชนิด Boolean 

บรรทดัที� 4 กําหนดให้ตวัแปร bStatus มีค่าเป็น true 

บรรทดัที� 5 ประกาศเลเบลที�ชื�อว่า loop1  

บรรทดัที� 6 กําหนดให้ตวัแปร bStatus มีค่าเป็นส่วนกลบัของค่าที�เก็บในตวัแปร  

  bStatus 

บรรทดัที� 7 กระโดดไปทําถ้อยแถลงที�อยู่ต่อเลเบล loop1 

 

 

11. สญัลกัษณ์ 

 

 สญัลกัษณ์ (Symbol) คือ การใช้ชื�อเรียกแทนบางสิ�งหรือการทําแมโคร (Macro) เพื�อใช้แทน

บางสิ�ง เช่น ถ้าต้องการสั �งให้มีการหน่วงเวลาเป็นระยะเวลา 500 มิลลิวินาที จะต้องใช้คําสั �งว่า 

delay_ms(500) แต่เพื�อให้สะดวกต่อการพิมพ์โค้ด ผู้เขียนโปรแกรมอาจจะใช้สัญลักษณ์หรือสร้าง

แมโครเพื�อใช้เรียกแทนคําว่า delay_ms(500) ทําให้การพิมพ์คําสั �งสั 5นลง หรือถ้าในโปรแกรมมี 

การเรียกคําสั �ง delay_ms(500) หลายจุด แล้วต้องการเปลี�ยนแปลงให้มีการหน่วงเวลาที� เปลี�ยนไป

จากเดิม ผู้เขียนโปรแกรมจะต้องแก้ไขชุดคําสั �งทุกคําสั �ง ซึ�งถ้าใช้แมโคร จะสะดวกกว่ามาก นั �นคือ 

ผู้เขียนโปรแกรมเพียงเปลี�ยนแปลงที�แมโครจะทําให้ทุกที� ที� เ รียกแมโครนั 5นเปลี�ยนตามไปด้วย 

รูปแบบของการสร้างสญัลกัษณ์เป็นดงันี5 
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 symbol   คําเรียก = สิ�งที�ใช้แทน 

 

 

หมายเหตุ  

ความแตกต่างของสญัลกัษณ์กบัค่าคงที� คือ สัญลักษณ์ เ ป็นการใช้ชื�อเ รียกแทนบางสิ�ง  

ซึ�งคําเรียกแทนนี5จะถูกตวัแปลภาษานําค่าที� ใช้แทนมาใส่ในตอนแปลภาษา ส่วนค่าคงที� เ ป็น 

การจองหน่วยความจําของโปรแกรมเพื�อใช้เก็บค่าที�ผู้เขียนโปรแกรมระบุ 

 

ตวัอย่างที" 4.7 การสร้างสญัลกัษณ์หรือแมโคร 
 

บรรทดั โคด้ 
1 program sample 7 
2 symbol MaxLoop = 1000  
3 symbol MyDelay = Delay_ms(500)  
4 dim  MyCounter as Longint  
5 main:  
6      MyCounter = 0  
7 loop1:  
8     MyCounter = MyCounter + 1  
9     MyDelay  
10     if MyCounter < MaxLoop then  
11        goto loop1  
12     end if  
13 end.   

 

จากตวัอย่าง 4.7 มีการสร้างสญัลกัษณ์ขึ5นมา 2 สญัลกัษณ์ คือ MaxLoop และ MyDelay ซึ�ง

มีความหมายดงันี5 

 MaxLoop ใช้แทนค่าตวัเลขจํานวนเต็มที�มีค่าเป็น 1000 

 MyDelay  ใช้แทนชุดคําสั �ง Delay_ms(500) 

ด้วยเหตุนี5 บรรทดัที� 9 ที�มีการเรียกคําสั �ง MyDelay จึงมีความหมายเดียวกนัก ับการเ รียก

คําสั �ง Delay_ms(500) และบรรทดัที�  10 จึงมีความหมายเดียวก ันก ับการพิมพ์ชุดคําสั �งว่า if 

MyCounter < 1000 then แต่อย่างไรก็ดี การสร้างเป็นสญัลกัษณ์จะอํานวยความสะดวกในการ

ปรบัแก้โปรแกรมมากกว่าการใช้คําสั �งโดยตรง นั �นคือ ถ้าเปลี�ยนคําสั �งบรรทดัที� 2 เป็นคําสั �งด้านล่าง 

จะทําให้ผู้เขียนโปรแกรมไม่ต้องเปลี�ยนค่าใดๆ ในบรรทดัที� 10 เนื�องจาก ณ ทุกที�ที�ใช้สญัลกัษณ์เป็น

คําว่า MaxLoop จะมีค่าเท่ากบัที�กําหนดเสมอ นั �นก็คือ จะมีค่าเป็น 2000 ไปโดยปริยาย 
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 symbol  MaxLoop = 2000 

 

และเช่นเดียวกนั ถ้าต้องการเปลี�ยนการหน่วงเวลาให้เ ป็น 2000 มิลลิวินาที ผู้ เ ขียน

โปรแกรมสามารถเปลี�ยนแปลงคําสั �งของบรรทดัที� 3 ให้เ ป็นด ังคําสั �งด้านล่าง แล้วจะทําให้คําสั �ง

บรรทดัที� 9 มีความหมายเป็น Delay_ms(2000) ไปด้วย  

 

 symbol MyDelay = Delay_ms(2000) 

 

ดงัน ั 5น เมื�อโปรแกรม 4.7 ถูกแปลภาษาด้วย  mikroBasic PIC จะได้ผลลัพธ์ของโค้ด

โปรแกรมเป็นดงันี5 

 
 

program sample07 
dim  MyCounter as Longint 

main: 
     MyCounter = 0 
loop1: 
    MyCounter = MyCounter + 1 

    Delay_ms(500) 
    if MyCounter < 1000 then 
       goto loop1 

    end if 
end. 
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12. ตัวแปรแถวลาํดับ 

 

 ตวัแปรแถวลําดบั (Array Variable) คือ โครงสร้างข้อมูลพื5นฐานประเภทหนึ�งที�มีคุณสมบตัิ

ดงัต่อไปนี5 

1. มีการกําหนดจํานวนสมาชิกที�แน่นอน 

2. สมาชิกแต่ละตวัเป็นตวัแปรประเภทเดียวกนั 

3. สมาชิกแต่ละตวัจะต้องอยู่เรียงกนัจากสมาชิกลําดบัแรกไปถึงสมาชิกลําดบั

สุดท้าย 

ข้อดีของการใช้แถวลําดบัคือ ทําให้ผู้เขียนโปรแกรมสามารถจดัหมวดหมู่ของข้อมูลให้เ ป็น

กลุ่มก้อน และใช้เทคนิคการเขียนโปรแกรมแบบวนรอบเพื�อรบัข้อมูล หรือประมวลผลข้อมูล หรือนํา

ข้อมูลแสดงผลได้ง่าย เช่น ถ้าต้องร ับค่าแรงด ันจากภายนอกมาจํานวน 10 ชุด  หลังจากนั 5น

คํานวณหาค่าเฉลี�ยของแรงด ันทั 5งหมด และนําผลส่งออกไปที�พอร์ต C นั 5น ถ้าเ ป็นการเขียน

โปรแกรมโดยทั �วไปต้องมีการประกาศตวัแปรเพื�อเก็บข้อมูลทั 5ง 10 ชุด ดงันี5 

 
 

 Dim Data1, Data2, Data3, Data4, Data5 as Integer 
 Dim Data6, Data7, Data8, Data9, Data10 as Integer 
 

 

ในการรบัค่าแรงดนัจาก AN1 ด้วยคําสั �ง Adc_Read(1) สามารถเขียนเป็นโค้ดได้ดงัต่อไปนี5 

 
 
  Data1 = Adc_Read(1) 

  Data2 = Adc_Read(1) 
  Data3 = Adc_Read(1) 
  Data4 = Adc_Read(1) 

  Data5 = Adc_Read(1) 
  Data6 = Adc_Read(1) 
  Data7 = Adc_Read(1) 

  Data8 = Adc_Read(1) 
  Data9 = Adc_Read(1) 
  Data10 = Adc_Read(1) 
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 จากที�กล่าวมานี5 ถ้ามีการเปลี�ยนแปลงข้อกําหนดให้รบัค่าแรงด ันจํานวน 20 ค่า จะทําให้

ผู้เขียนโปรแกรมต้องแก้ไขโค้ดโปรแกรมหลายจุด  น ั �นคือ ต้องจองต ัวแปร (Allocate) จาก 10  

ตวัแปร (Data1 ถึง Data10) มาเป็น 20 ตวัแปร (เพิ�ม Data11 ถึง Data20) ดงันี5 

 
 

 Dim Data1, Data2, Data3, Data4, Data5 as Integer 

 Dim Data6, Data7, Data8, Data9, Data10 as Integer 
 Dim Data11, Data12, Data13, Data14, Data15 as Inte ger 
 Dim Data16, Data17, Data18, Data19, Data20 as Inte ger 
 

 

และต้องเขียนคําสั �งรบัค่าจากเดิม 10 คําสั �ง มาเป็น 20 คําสั �ง คือ 
 

 

  Data1 = Adc_Read(1) 
  Data2 = Adc_Read(1) 
  Data3 = Adc_Read(1) 

  Data4 = Adc_Read(1) 
  Data5 = Adc_Read(1) 
  … 
  Data19 = Adc_Read(1) 

  Data20 = Adc_Read(1) 
 

 

แต่ถ้าเปลี�ยนชนิดตวัแปรมาเป็นตวัแปรแถวลําดบัจะทําให้การประกาศตวัแปรเปลี�ยนไป คือ 

ผู้เขียนโปรแกรมสามารถใช้ชื�อตวัแปรเป็นชื�อเดียวกนั และต้องกําหนดจํานวนสมาชิกที�ต้องการใช้ 

ทําให้ได้ชุดคําสั �งสําหรบัการประกาศตวัแปรสําหรบัรบัค่าแรงดนั 10 ข้อมูลดงันี5 

 
 

 Dim  DataN as integer[10] 
 

 

และเขียนคําสั �งสําหรบัการรบัค่าด้วยการวนรอบได้ดงันี5 

  
 

 for  cnt=1 to 10 
  DataN[cnt] = Adc_Read(1) 
 next  cnt 
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เมื�อต้องการเปลี�ยนจํานวนข้อมูลจาก 10 มาเป็น 20 ข้อมูลจะเปลี�ยนเฉพาะจํานวนสมาชิก 

และจํานวนครั 5งของการวนรอบ ดงัโค้ดด้านล่างนี5 

 
 

 Dim  DataN as integer[20] 

… 
 for  cnt=0 to 19 
  DataN[cnt] = Adc_Read(1) 

 next  cnt  
 

 

จากตวัอย่างจะเห็นว่าการที�ผู้เขียนโปรแกรมรู้จกัการใช้ต ัวแปรแบบแถวลําด ับจะช่วย ให้ 

การเขียนโปรแกรมยืดหยุ่นขึ5น และสะดวกต่อการปรบัปรุงแก้ไขโปรแกรมได้ดีกว่าเขียนโปรแกรม

โดยไม่ได้ใช้ตวัแปรแบบแถวลําดบั 

รูปแบบการสร้างตวัแปรแถวลําดบั เป็นดงันี5  
 

 

 dim   ชื�อตัวแปร as ชนดิตัวแปร[จํานวนสมาชกิ] 
 

 

รูปแบบการสร้างตวัแปรแถวลําดบั 2 มิติ เป็นดงันี5 
 

 

 dim   ชื�อตัวแปร as ชนดิตัวแปร[จํานวนแถว][จํานวนสมาชกิแต่ละแถว] 
 

 

 สําหรบัการนําค่าป้อนให้กบัตวัแปรแถวลําดบัมีรูปแบบดงันี5  
 

 

 ชื�อตัวแปร[ลําดับสมาชกิ] = ค่านําเขา้ 
 

 

 กรณีของการนําค่าป้อนให้กบัตวัแปรแถวลําดบั 2 มิติมีรูปแบบดงัต่อไปนี5  
 

 

 ชื�อตัวแปร[ลําดับแถวของสมาชกิ][ลําดับสมาชกิในแถว] = ค่านําเขา้ 
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 รูปแบบของการอ้างอิงค่าจากตวัแปรแถวลําดบั คือ 
 

 

 ชื�อตัวแปร[ลําดับสมาชกิ] 
 

 

 และรูปแบบของการอ้างอิงค่าจากตวัแปรแถวลําดบั 2 มิติ คือ 
 

 

 ชื�อตัวแปร[ลําดับแถวของสมาชกิ][ลําดับสมาชกิในแถว] 
 

 

หมายเหตุ  

ลําดบัเริ�มต้นของแถวลําดบั คือ 0 ดงัน ั 5น ถ้ากําหนดจํานวนสมาชิก เ ป็น 20 จะสามารถ

อ้างอิงค่าลําดบัได้ต ั 5งแต่ 0 ถึง 19 และเช่นเดียวกนักบัการใช้กบัแถวลําดบั 2 มิติ ค่าลําดบัของแถว

จะเริ�มจาก 0 และลําดบัของสมาชิกตวัแรกในแถวจะเริ�มจาก 0 ด้วยเช่นกนั 

 

ตวัอย่างที" 4.8 การใช้แถวลําดบั 

บรรทดั โคด้ 
1 program sample8  
2 symbol MaxDataN = 10  
3 dim dataN as integer[MaxDataN]  
4 dim cnt as integer  
5 dim SumData as integer  
6 dim AverageData as float  
7 main:  
8     '  ว่างไวส้ําหรับเพ ิ�มโคด้กําหนดการทํางานของ AN1  
9     SumData = 0  
10     for cnt= 0 to MaxDataN - 1 
11         dataN[cnt] = Adc_Read(1)  
12         SumData = SumData + dataN[cnt]  
13     next cnt  
14     AverageData = SumData / MaxDataN  
15 end.   

 

 จากตวัอย่าง 4.8 เห็นว่าเมื�อนําเรื�องของการใช้สญัลกัษณ์หรือแมโครเพื�อเ ป็นคําเ รียกแทน

จํานวนสมาชิกยิ�งทําให้การเขียนโปรแกรมนั 5นยืดหยุ่นมากยิ�งขึ5น เมื�อมีการเปลี�ยนจํานวนข้อมูลจาก 

10 ชุดเป็น 20 ชุด ผู้เขียนโปรแกรมเพียงเปลี�ยนบรรทัดที�  2 ให้เ ป็นด ังคําสั �งด้านล่าง จะทําให้

โปรแกรมรองรบัการทํางานสําหรบัข้อมูล 20 ชุดโดยปริยาย 
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  symbol MaxDataN = 20 
 

 

 

13. แถวลาํดบัของค่าคงที" 

 

 ความแตกต่างของแถวลําดบัของค่าคงที� (Constant Array) เมื�อเปรียบเทียบกบัตวัแปรแถว

ลําดบัลําดบั คือ แถวลําดบัประเภทนี5ใช้สําหรบัเก็บค่าที�เป็นค่าคงที�เท่านั 5น ดงัน ั 5น ค่าใดๆ ของ

สมาชิกในแถวลําดบัประเภทนี5จะไม่สามารถถูกแก้ไขได้ ซึ�งรูปแบบของแถวลําดบัของค่าคงที�เป็น

ดงันี5 
 

 
symbol   ชื�อค่าคงที� as ชนดิของค่าคงที�[จํานวนสมาชกิ]  

= (ค่าที�1, ค่าที�2, …,  ค่าที�N)  
 

 

 รูปแบบการกําหนดแถวลําดบัของค่าคงที�แบบ 2 มิติ คือ 
 

 
symbol   ชื�อค่าคงที� as ชนดิของค่าคงที�[จํานวนแถว][จํานวนสมาชกิในแถว]  
           = ((ค่าที�1ของแถวที� 1, ค่าที�2 ของแถวที� 1, …, ค่าที�N ของแถวที� 1), 
                (ค่าที�1ของแถวที� 1, ค่าที�2 ของแถวที� 1, …, ค่าที�N ของแถวที� 1), 
                                … 
                 (ค่าที�1ของแถวที� M, ค่าที�2 ของแถวที� M, …, ค่าที�N ของแถวที� M),) 
 

 

 สําหรบัรูปแบบของการอ้างอิงค่าจากแถวลําดบัของค่าคงที�น ั 5นจะมี รูปแบบเช่นเดียวกนักบั

การอ้างอิงค่าจากตวัแปรแถวลําดบัที�ได้กล่าวถึงมาก่อนหน้านี5  
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ตวัอย่างที" 4.9 การใช้แถวลําดบัของค่าคงที�  

บรรทดั โคด้ 
1 program sample 9 
2 symbol x = 0  
3 symbol y = 1  
4 symbol z = 2  
5 const P1 as integer[3] = (10, 10, 5)  
6 const Matrix as integer[3][3] = (  
7     (1,0,0),  
8     (0,2,0),  
9     (0,0,1)  
10 )  
11 dim P2 as integer[3]  
12 main:  
13  P2[x]=P1[x]*Matrix[0][0]+P1[y]*Matrix[1][0]+P1[z]*M atrix[2][0]  
14  P2[y]=P1[x]*Matrix[0][1]+P1[y]*Matrix[1][1]+P1[z]*M atrix[2][1]  

15  P2[z]=P1[x]*Matrix[0][2]+P1[y]*Matrix[1][2]+P1[z]*M atrix[2][2]  
16 end.  

 

 ตวัอย่างโปรแกรม 4.9 เป็นตวัอย่างการคูณเมตริกขนาด 1x3 กบั 3x3 โดยใช้ค่าคงที�  P1 

และ Matrix เก็บข้อมูล และเก็บผลของการคํานวณในตวัแปร P2 โดยข ั 5นตอนการทํางานเป็นดงันี5 

 บรรทดัที" 2  สร้างสญัลกัษณ์ชื�อว่า x ให้มีค่าเป็น 0 

 บรรทดัที" 3  สร้างสญัลกัษณ์ชื�อว่า y ให้มีค่าเป็น 1 

 บรรทดัที" 4  สร้างสญัลกัษณ์ชื�อว่า z ให้มีค่าเป็น 2 

 บรรทดัที" 5  สร้างค่าคงที�ชื�อว่า P1 ให้เป็นแถวลําดบัของค่าคงที�ชนิด integer จํานวน 3  

   สมาชิก และกําหนดค่าเป็น 10, 10 และ 5 ตามลําดบั 

 บรรทดัที" 6-10 สร้างค่าคงที�ชื�อว่า Matrix ให้เป็นแถวลําดบัของค่าคงที�ชนิด integer  

จํานวน  3 แถว แถวละ 3 สมาชิก (รวมเป็น 9 สมาชิก) โดยกําหนดค่าให้

แถวแรก หรือแถวที� 0 มีค่าเป็น 1, 0 และ 0 ตามลําดบั กําหนดให้แถวที�  1 

มีค่าเป็น 0, 2 และ 0 ตามลําดบั และกําหนดให้แถวสุดท้ายหรือแถวที�  2 มี

ค่าเป็น 0, 0 และ 1 ตามลําดบั 

 บรรทดัที" 11  ประกาศตวัแปรชื�อว่า P2 ให้เป็นตวัแปรชนิดแถวลําดบัชนิด integer มี 3  

   สมาชิก 

 บรรทดัที" 13  ให้ P2 ตวัที� x เก็บผลลพัธ์จากการประมวลผลค่าตามนิพจน์ดงัต่อไปนี5 
P1[x]*Matrix[0][0]+P1[y]*Matrix[1][0]+P1[z]* 
Matrix[2][0]  
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 บรรทดัที" 14  ให้ P2 ตวัที� y เก็บผลลพัธ์จากการประมวลผลค่าตามนิพจน์ดงัต่อไปนี5 
P1[x]*Matrix[0][1]+P1[y]*Matrix[1][1]+P1[z]* 

Matrix[2][1]  
 บรรทดัที" 15 ให้ P2 ตวัที� z เก็บผลลพัธ์จากการประมวลผลค่าตามนิพจน์ดงัต่อไปนี5 

P1[x]*Matrix[0][2]+P1[y]*Matrix[1][2]+P1[z]* 
Matrix[2][2]  

 

 

14. สายอกัขระ 

 

 สายอกัขระ (String) คือ ประเภทของข้อมูลชนิดหนึ�งที�ใช้สําหรบัเก็บอกัขระที�อยู่เรียงกนัหรือ

อีกนยัหนึ�ง สายอกัขระก็คือแถวลําดบัของข้อมูลแบบอกัขระ รูปแบบของการสร้างตวัแปรสายอักขระ

เป็นดงันี5 

 
 

 dim   ชื�อตัวแปร as string[จํานวนอักขระ] 
 

 

 โปรแกรม mikroBasic PIC ได้เตรียมเครื�องมือสําหรบัแสดงอกัขระลําดบัที� 0 ถึง 255 หรือที�

รู้จกักนัในชื�อของรหสัแอสกี (ASCII) เอาไว้ให้ด้วยการเข้าที�เมนู Tools และเลือกรายการที� เขียนว่า 

Ascii chart (รูปที� 4.1) หลงัจากนั 5นจะมีหน้าต่างของเครื�องมือ Ascii chart ปรากฎขึ5นมา (รูปที� 4.2) 

 

รปูที" 4.1 เมนูเครื�องมือ Ascii chart ในเมนู Tools  
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รปูที" 4.2 หน้าจอแสดงผลของเครื�องมือ ASCII Table 
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ตวัอย่างที" 4.10 การใช้สายอกัขระ 

บรรทดั โคด้ 
1 program sampl e10 
2 dim UsrName as String [20]  

3 dim Prompt as String [10]  
4 dim idx as byte  
5 dim receive as byte  
6 const unPrompt as String[10] = "Username ?"  
7 main:  
8      UART1_Init(9600)  
9      Delay_ms(100)  
10      Prompt = unPrompt  
11      idx = 0  
12      UsrName = ""  
13      receive = 0  
14      UART1_write_text(Prompt)  
15      while ((idx < 20) and (receive <> 13))  
16          if UART1_Data_Ready() = 1 then  
17             receive = UART1_Read()  
18             UsrName[idx] = receive  
19             idx = idx + 1  
20          end if  
21      Wend 
22      UART1_write_text(UsrName)  
23 end.  

 

จากตวัอย่าง 4.10 เป็นตวัอย่างการใช้งานตวัแปรสายอักขระ โดยต ัวโปรแกรมจะแสดง

ข้อความว่า Username ? ไปที�พอร์ตอนุกรมลําดบัที� 1 (UART1) หลังจากนั 5นรอรับค่าจากพอร์ต

อนุกรมมาเก็บในตวัแปร receive และนําค่าที�เก็บในตวัแปรนี5ส่งต่อไปยงัสายอกัขระตวัที�  idx และทํา

จนกว่าจะครบ 20 อกัขระ หรือมีการกดแป้น enter สุดท้ายจึงนําข้อความที�เก็บในสายอกัขระที�ชื�อว่า 

UsrName ส่งออกไปที�พอร์ตอนุกรมอีกครั 5งหนึ�ง ซึ�งข ั 5นตอนของการทํางานทั 5งหมดเป็นดงันี5 

 บรรทดัที" 2  เป็นการประกาศตวัแปรชื�อว่า UsrName ให้เป็นสายอกัขระที�มีความยาว  

20 ตวัอกัษร 

 บรรทดัที" 3  เป็นการประกาศตวัแปรชื�อว่า Prompt ให้เป็นสายอกัขระที�มีความยาว 10  

   ตวัอกัษร 

 บรรทดัที" 4  เป็นการประกาศตวัแปรชื�อว่า idx ให้เป็นตวัแปรชนิด byte เพื�อใช้สําหรบั 

   นบัจํานวนตวัอกัษรที�รบัเข้ามา และใช้เป็นตวัอ้างอิงตําแหน่งลําดบัของ 

ตวัอกัษรในตวัแปร UsrName 
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 บรรทดัที" 5  เป็นการประกาศตวัแปรชื�อว่า receive ให้เป็นตวัแปรชนิด byte เพื�อใช้ 

   สําหรบัพกัข้อมูลที�รบัมาจากพอร์ตอนุกรม และนําค่าที�เก็บนี5ส่งไปเก็บในตวั 

   แปร UsrName  

 บรรทดัที" 6  เป็นการประกาศค่าคงที�ชื�อว่า unPrompt ให้เป็นค่าคงที�ชนิดสายอกัขระที� 

   ยาว 10 ตวัอกัขระ และกําหนดค่าให้เป็นคําว่า Username ? เพื�อใช้สําหรบั 

   นําข้อความนี5ไปเก็บในตวัแปร Prompt และทําให้ได้เห็นว่ารูปแบบของ 

การสร้างค่าคงที�ของสายอกัขระนั 5นเป็นเช่นไร 

 บรรทดัที" 8  เป็นคําสั �งให้มีการเริ�มต้นการทํางานเพื�อทําการสื�อสารพอร์ตอนุกรมลําดบัที�  

   1 ด้วยอตัราการรบัและส่ง หรือค่าบอร์ดเรต (baud rate) ที�ความเร็ว 9600  

   บิตต่อวินาที (bps) 

 บรรทดัที" 9  เป็นคําสั �งให้มีการหน่วงเวลา 100 มิลลิวินาที 

 บรรทดัที" 10  นําค่าที�เก็บในค่าคงที� unPrompt ไปใส่ในตวัแปร Prompt 

 บรรทดัที" 11  กําหนดให้ตวัแปร idx มีค่าเป็น 0 

 บรรทดัที" 12  กําหนดให้ตวัแปร UsrName มีค่าเป็นค่าว่าง 

 บรรทดัที" 13  กําหนดให้ตวัแปร receive มีค่าเป็น 0 

 บรรทดัที" 14  เป็นคําสั �งส่งข้อความ Prompt ส่งไปที�พอร์ตอนุกรม 

 บรรทดัที" 15  เป็นการวนรอบโดยมีเงื�อนไขว่าให้ทําถ้า idx น้อยกว่า 20 และ receive  

   ไม่ใช่ค่า 13 (รหสัแอสกีของแป้น Enter) 

 บรรทดัที" 16  เป็นการตรวจสอบว่ามีข้อมูลอยู่ที�พอร์ตอนุกรมหรือไม่ ถ้าใช่ให้ทําคําสั �ง 

   บรรทดัที� 17 ถึงบรรทดัที� 19 

 บรรทดัที" 17  นําค่าจากพอร์ตอนุกรมมาเก็บในตวัแปร receive 

 บรรทดัที" 18  นําค่าจากตวัแปร receive มาเก็บในตวัแปร UsrName ตวัที� idx 

 บรรทดัที" 19  เพิ�มค่าของตวัแปร idx ขึ5นมาอีก 1 

 บรรทดัที" 22  เป็นคําสั �งนําค่า UsrName ส่งไปที�พอร์ตอนุกรม 
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15.ตัวชี, 

 

ตวัชี5 (Pointer) คือ ชนิดของตวัแปรที�ทําหน้าที� เก็บค่าตําแหน่งของต ัวแปรอื�น หรือเก็บ 

ค่าตําแหน่งของหน่วยความจํา ตวัแปรชนิดนี5มีประโยชน์ในการอ้างอิงค่าแบบทางอ้อม นั �นคือ  

ใช้ตวัแปรนี5เพื�ออ้างอิงค่าของตวัแปรอื�นหรือข้อมูล ณ ตําแหน่งใดๆ ในหน่วยความจํา การประกาศ

ตวัแปรประเภทตวัชี5ต้องเพิ�มเครื�องหมาย ^ เอาไว้ด้านหน้าของชื�อประเภทข้อมูล เช่น ถ้าต้องการ

สร้างตวัแปรตวัชี5ที�ชี5ไปยงัข้อมูลแบบ integer จะต้องใช้คําว่า ^integer และการอ้างอิงถึงชื�อต ัวแปร

จะต้องใส่เครื�องหมาย ^ ต่อท้ายชื�อ และจะใช้เครื�องหมาย @ ในการอ้างอิงถึงตําแหน่งของต ัวแปร

หรือโปรแกรมย่อย 

 

รูปแบบของการประกาศตวัแปรชนิดตวัชี5เป็นดงันี5 

 
 

 dim   ชื�อตัวแปร as ^ชนดิของตวัแปรท ี5ตอ้งการอา้งองิถงึ 
 

 

รูปแบบของการหาค่าตําแหน่งของตวัแปรในหน่วยความจํา 

 
 

 @ชื5อตวัแปร หรอื ช ื5อของฟังกช์นั 
 

 

รูปแบบของการกําหนดค่าให้แก่หน่วยความจําที�ตวัแปรชนิดตวัชี5อ้างอิงถึงเป็นดงัต่อไปนี5 

 
 

 ชื5อตวัแปรชนดิตวัชี<̂  = ค่าที�กําหนด 
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ตวัอย่างที" 4.11 การใช้ตวัแปรชนิดตวัชี5 

บรรทดั โคด้ 
1 program sample11  
2 dim byteData as byte  

3 dim bytePtr as ^byte  
4 main:  
5   byteData = 20  
6   bytePtr = @byteData  
7   bytePtr^ = 40  
8 end.  

 

จากตวัอย่างที� 4.11 เป็นการใช้ตวัแปรตวัชี5เพื�อชี5ไปยงัตวัแปร byteData หลงัจากนั 5นนําค่า 

40 ไปใส่ในตวัโดยใช้วิธีการส่งข้อมูลทางอ้อมผ่านทางการอ้างอิงจากตวัแปรตวัชี5 ดงัรายละเอียดของ

การทํางานต่อไปนี5 

บรรรทดัที" 2  ประกาศตวัแปรชื�อว่า byteData ให้เป็นตวัแปรชนิด byte โดยใน 

การทํางานจริงนั 5นไมโครคอนโทรลเลอร์จะมองว่าตวัแปร byteData เป็น 

หน่วยความจําขนาด 1 ไบต์ และผู้เขียนสมมุติว่าตวัแปร byteData นี5อยู่ใน 

หน่วยความจํา ณ ตําแหน่งที� 10 (รูปที� 4.3) 

 

รปูที" 4.3 ผลของการทํางานบรรทดัที� 2 ของตวัอย่าง 4.11  
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บรรทดัที" 3  ประกาศตวัแปรชื�อว่า bytePtr ให้เป็นตวัแปรชนิดตวัชี5ที�ชี5ไปยงัข้อมูล 

  ประเภท byte ซึ�งในการทํางานจะหมายความว่ามีการจองหน่วยความจํา  

(สมมุติว่าเป็นตําแหน่งที� 11) เพื�อเก็บค่าของตวัแปร bytePtr ดงัรูปที� 4.4 

 

รปูที" 4.4 ผลของการทํางานบรรทดัที� 3 ของตวัอย่าง 4.11  
 

 
 

 

บรรทดัที" 5  เป็นการสั �งให้ตวัแปรมีค่าเป็น 20 ซึ�งในการทํางานจริงของ 

  ไมโครคอนโทรลเลอร์น ั 5นจะดูว่าตวัแปร byteData อยู่ ณ ตําแหน่งที�เท่าใด 

  ในหน่วยความจํา (สมมุติว่าเป็น 10) หลงัจากนั 5นไมโครคอนโทรลเลอร์จะ 

  นําค่า 20 ไปเก็บในหน่วยความจําที�ถูกมองว่าเป็นตวัแปร byteData  

ดงัรูปที� 4.5 ด้วยเหตุนี5จึงทําให้ผลของการทํางานที�ดงักล่าวนี5 จึงทําให้ 

ตวัแปร byteData เก็บค่า 20 
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รปูที" 4.5 ผลของการทํางานบรรทดัที� 5 ของตวัอย่าง 4.11  
 

 
 

 

บรรทดัที" 6  เป็นการสั �งให้นําค่าตําแหน่งของต ัวแปร byteData ไปเก็บในต ัวแปร 

 bytePtr ซึ�งในการทํางานของไมโครคอนโทรลเลอร์น ั 5นจะมีทั 5งสิ5น 3 ข ั 5นตอน 

 คือ 

ข ั 5นตอนที� 1  หาค่าตําแหน่งของตวัแปร byteData ซึ�งมีค่าเป็น 10 

ข ั 5นตอนที� 2  หาค่าตําแหน่งของตวัแปร bytePtr ซึ�งมีค่าเป็น 11 

ข ั 5นตอนที� 3  นําค่าที�ได้จากข ั 5นตอนที� 1 ไปเก็บในหน่วยความจํา ณ  

  ตําแหน่งที�ได้จากข ั 5นตอนที� 2 จึงทําให้ตวัแปร bytePtr  

  เก็บค่า 10 ดงัรูปที� 4.6 

 

รปูที" 4.6 ผลของการทํางานบรรทดัที� 6 ของตวัอย่าง 4.11  
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บรรทดัที" 7  เป็นการนําค่า 40 ไปเก็บในหน่วยความจําที�ตวัแปร bytePtr อ้างอิงถึง  

ซึ�งในการทํางานจริงนั 5นไมโครคอนโทรลเลอร์จะมองการทํางานเป็น 3 

ข ั 5นตอน (รูปที� 4.7) ดงันี5 

  ข ั 5นตอนที� 1  หาค่าของตวัแปร bytePtr ซึ�งได้ค่าเป็น 11 

  ข ั 5นตอนที� 2  หาค่าที�เก็บในตวัแปร bytePtr ซึ�งได้ค่าเป็น 10 

  ข ั 5นตอนที� 3  นําค่า 40 ไปเก็บในหน่วยความจํา ณ ตําแหน่งที�ได้จาก 

    ข ั 5นตอนที� 2 ดงัน ั 5น เมื�อดําเนินงานครบทั 5ง 3 ข ั 5นตอน  

จึงทําให้ค่าของตวัแปร byteData ซึ�งเป็นตวัแปรที�อยู่  

ณ ตําแหน่งที� 10 ของหน่วยความจํามีค่าเป็น 40 จากเดิม 

ที�มีค่าเป็น 20 

 

รปูที" 4.7 ผลของการทํางานบรรทดัที� 7 ของตวัอย่าง 4.11  
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16. โครงสร้าง 

 

 โครงสร้าง (Structure) คือ ชนิดตวัแปรชนิดหนึ�งที�เกิดจากการนําตวัแปรหลากหลายชนิดมา

อยู่รวมกนั และเรียกกลุ่มของตวัแปรเหล่านี5ว่าโครงสร้าง เช่น ในการเก็บข้อมูลของผู้ใช้ต้องเก็บชื�อ 

และรหสัผ่าน เป็นต้น กรณีที�มีผู้ใช้เพียง 1 คน การเก็บไม่มีความยุ่งยาก เนื�องจากใช้ตวัแปรเพียง  2 

ตวัแปรในการเก็บชื�อและรหสัผ่าน แตใ่นกรณีที�เก็บข้อมูลผู้ใช้หลายคน เช่น เก็บข้อมูลของผู้ ใช้  10 

คน ต้องสร้างตวัแปร 20 ตวัแปร แบ่งเป็นตวัแปรเก็บชื�อ 10 ตวัแปร และต ัวแปรเก็บรหัสผ่าน 10  

ตวัแปร ดงันี5 
 

 
   Dim UserName1, UserName2, UserName3, UserName4 as String[10] 
   Dim UserName5, UserName6, UserName7, UserName8 as String[10] 
   Dim UserName9, UserName10 as Str ing[10] as String[10] 
   Dim UserPass1, UserPass2, UsePass3, UserPass4, UserPass5 as String[4] 
   Dim UserPass6, UserPass7, UserPass8, UserPass9, UserPass10 as String[4] 
 

 

 เมื�อเปลี�ยนวิธีการจดัเก็บจากตวัแปรปกติเป็นตวัแปรแบบแถวลําดบั จึงง่ายต่อการประกาศ

ตวัแปร ดงันี5 
 

 
   Dim UserName as String[10][10] 
   Dim UserPass as String[10][4] 
 

 

 ในการใช้งานจะอาศยัการอ้างอิงว่า ค่าลําดบั 0 เป็นข้อมูลของผู้ใช้คนที� 1 ค่าลําด ับ 1 เ ป็น

ข้อมูลของผู้ใช้คนที� 2 ตามลําดบั แต่ถ้ามีการจดัโครงสร้างของข้อมูลในรูปแบบของโครงสร้าง น ั �นคือ 

มองว่าผู้ใช้ประกอบไปด้วยข้อมูล 2 สิ�ง คือ ชื�อและรหสัผ่าน จะสามารถสร้างโครงสร้างของผู้ ใช้ได้

ดงันี5 

 
 
  structure UserInfo 
      dim name as string[10] 
      dim pass as string[4] 
  end structure 
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 การนําโครงสร้าง UserInfo ไปใช้ประกาศเป็นชนิดของตวัแปร เพื�อสร้างตวัแปรชื�อ user 

เขียนโค้ดดงันี5  

 
 
    dim user as UserInfo 
 

 

 การกําหนดค่าให้ก ับชื�อผู้ ใช้  และรหัสผ่านในต ัวแปร user โดยให้ชื�อเ ป็น User1 และ

รหสัผ่านเป็น 1234 สามารถเขียนได้ดงันี5 

 
 
   user.name = "User1" 
   user.pass = "1234" 
 

 

 เมื�อต้องการใช้เก็บข้อมูลผู้ใช้จํานวน 5 คน ทําได้โดยการประกาศตวัแปรแถวลําดบัประเภท

โครงสร้าง UserInfo ดงันี5 

 
 
   dim userN as UserInfo[5] 
 

 

 ตวัอย่างการกําหนดข้อมูลชื�อและรหสัผ่านให้กบัผู้ใช้คนที�  3 ให้มีข้อมูลเป็น “Jaroot” และ 

“3456” ตามลําดบั เขียนโค้ดดงันี5 

 
 
   userN[2].name = "Jaroot" 
   userN[2].pass = "3456" 
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จากตวัอย่างที�ยกมาข้างต้น สรุปเป็นรูปแบบการกําหนดโครงสร้าง ดงันี5 
 

 

 structure ชื�อโครงสรา้ง 
  dim ชื�อตัวแปรที�1 as ชนดิของตัวแปร 
  dim ชื�อตัวแปรที�2 as ชนดิของตัวแปร 
  dim ชื�อตัวแปรที�3 as ชนดิของตัวแปร 
  ... 
  dim ชื�อตัวแปรที�N as ชนดิของตัวแปร 
 end structure 
 

 

รูปแบบของการอ้างอิงถึงข้อมูลในโครงสร้างมีรูปแบบดงันี5 
 

 

 ชื�อตัวแปรชนดิโครงสรา้ง.ชื�อตัวแปร 
 

 

ตวัอย่างที" 4.12 การใช้ตวัแปรชนิดโครงสร้าง  

บรรทดั โคด้ 
1 program sample12  
2 structure UserInfo  

3     dim name as string[10]  
4     dim pass as string [4]  
5 end structure  
6 dim user as UserInfo  
7 dim userN as UserInfo[5]  
8 dim username as string[10]  
9 dim idxStr as string[2]  
10 dim idx as byte  
11 main:  
12      user.name = "User1"  
13      user.pass = "1234"  
14      for idx=0 to 4 
15         username = "UserN"  
16         IntToStr(idx, idxStr)  
17         strcat(username, idxStr)  
18         userN[idx].name = username  
19         userN[idx].pass = "1234"  
20      next idx  
21 end.  
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 จากตวัอย่าง 4.12 เป็นการเขียนโปรแกรมเพื�อสร้างโครงสร้างชื�อว่า UserInfo และนํา

โครงสร้างมาประกาศเป็นตวัแปร 2 ตวัแปร คือ user และ userN โดยที�ตวัแปร userN ถูกประกาศ

เป็นตวัแปรชนิดแถวลําดบัของโครงสร้าง UserInfo หลงัจากนั 5นเป็นการสั �งเพื�อกําหนดค่าให้ก ับต ัว

แปรทั 5ง 2 ดงัรายละเอียดต่อไปนี5 

 บรรทดัที" 2-5 สร้างโครงสร้างชื�อว่า UserInfo โดยในโครงสร้างนี5มีข้อมูล 2 ชนิด คือ 

name และ pass โดยเป็นข้อมูลประเภทสายอกัขระจํานวน 10 ตวัอกัษร  

และสายอกัขระจํานวน 4 ตวัอกัษระตามลําดบั 

 บรรทดัที" 6  เป็นการประกาศตวัแปรชื�อ user ให้เป็นตวัแปรโครงสร้างชนิด UserInfo 

 บรรทดัที" 7  เป็นการประกาศตวัแปรชื�อ userN ให้เป็นตวัแปรแถวลําดบัจํานวน 5  

สมาชิก โดยที�สมาชิกแต่ละตวัเป็นโครงสร้างชนิด UserInfo 

 บรรทดัที" 8 เป็นการประกาศตวัแปรชื�อ username เป็นตวัแปรชนิดสายอกัขระยาว 10  

   ตวัอกัษรสําหรบัเป็นที�พกัข้อมูลของชื�อผู้ใช้  

 บรรทดัที" 9 เป็นการประกาศตวัแปรชื�อ idxStr เป็นตวัแปรชนิดสายอกัขระยาว 2 

 ตวัอกัษร สําหรบัเก็บผลลพัธ์จากการแปลข้อมูลตวัเลข และน่าค่านี5ไปใช้  

ต่อท้ายสายอกัขระของคําว่า UserN ในตวัแปร username 

 บรรทดัที" 10 เประกาศตวัแปรชื�อ idx เป็นตวัแปรชนิด byte สําหรบัใช้ในการทําซํ5าและ 

เป็นข้อมูลที�จะถูกแปลงให้เป็นสายอกัขระเพื�อเก็บในตวัแปร idxStr 

 บรรทดัที" 12 เป็นคําสั �งให้นําคําว่า User1 ไปเก็บในส่วนของ name ในตวัแปร user 

 บรรทดัที" 13 เป็นคําสั �งให้นําคําว่า 1234 ไปเก็บในส่วนของ pass ในตวัแปร user 

 บรรทดัที" 14-20  เป็นคําสั �งทําซํ5าด้วยการใช้ตวัแปร idx เป็นตวัแปรนบัรอบ โดยตวัแปร  

   idx จะมีค่าเริ�มต้นที� 0 และสิ5นสุดที� 4 จึงทําให้การวนรอบทําทั 5งสิ5น 5 รอบ 

 บรรทดัที" 15 เป็นการกําหนดให้ตวัแปร username มีค่าเป็นสายอกัขระว่า UserN 

 บรรทดัที" 16 เป็นการสั �งเพื�อแปลงค่าตวัเลข idx ให้เป็นสายอกัขระ โดยนําผลการแปลง 

   ไปเก็บในตวัแปร idxStr 

บรรทดัที" 17 เป็นการสั �งเชื�อสายอกัขระ โดยนําสายอกัขระจาก idxStr มาต่อท้ายใน 

สายอกัขระ Username 

บรรทดัที" 18 เป็นการนําค่าจากตวัแปร username ไปเก็บในส่วนของ name ในตวัแปร  

  userN ลําดบัที�  idx 
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บรรทดัที" 19 เป็นการนําค่าสายอกัขระ 1234 ไปเก็บในส่วนของ pass ในตวัแปร userN  

  ลําดบัที�  idx 

 

 

17. การสร้างชนิดตัวแปร 

 

 การสร้างชนิดตวัแปรเป็นการให้ผู้เขียนโปรแกรมสามารถสร้างชนิดตวัแปรขึ5นจากชนิดของ

ตวัแปรมาตรฐานที�ได้กําหนดเอาไว้ ทั 5งนี5เพื�อให้ผู้ใช้สามารถต ั 5งชื�อชนิดตวัแปรที�เข้าใจได้ง่ายขึ5น หรือ

ใช้สําหรบัลดจํานวนอกัขระของชนิดตวัแปร ตวัอย่างเช่น ผู้เขียนโปรแกรมต้องการสร้างต ัวแปรเพื�อ

เก็บค่าตําแหน่งจุดใดๆ ในพิกดั 2 มิติ ด้วยตวัแปรแถวลําดบั ซึ�งปกติจะประกาศตวัแปรได้ดงันี5 
 

 
  Dim P1 as word[2] 
 
 
 แต่ถ้าผู้เขียนโปรแกรมต้องการเจาะจงว่า P1 ใช้สําหรบัเก็บข้อมูลจุดในพิกดั 2 มิติ  กระทํา

ได้ด้วยการสร้างชนิดตวัแปรขึ5นมาใหม่ เช่น 
 
 
  typedef  Point2D as word[2] 
 

 

 หลงัจากสร้างชนิดตวัแปรแล้วจึงประกาศตวัแปร P1 เพื�อให้เป็นชนิด Point2D ได้ดงันี5 

 

 
  Dim P1 as Point2D 
 

 

 ด้วยวิธีการประกาศชนิดตวัแปรจากชนิดตวัแปรที�ผู้เขียนสร้างขึ5นเองนั 5น ทําให้อ่านโค้ด

โปรแกรมได้ง่ายขึ5น เนื�องจากเมื�ออ่านจากการประกาศตวัแปรก็จะทราบในทนัทีว่าตวัแปร P1 นั 5นใช้

สําหรบัเก็บจุดในพิกดั 2 มิติ 
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 จากตวัอย่างดงัที�กล่าว รูปแบบของการประกาศเพื�อสร้างชนิดตวัแปร เขียนได้ในรูปแบบ

ต่อไปนี5 

 

 
 typedef   ชื�อชนดิของตัวแปรที�ตอ้งการสรา้ง as ชนดิตัวแปร 
 

 

ตวัอย่างที" 4.13 การสร้างชนิดตวัแปรขึ5นมาเอง  

บรรทดั โคด้ 
1 program sampleTypeDef  
2 typedef Point2D as word[2]  
3 typedef Matrix2D as word[2][2]  
4 dim P1 as Point2D  
5 dim P2 as Point2D  
6 dim MS as Matrix2D  
7 main:  
8      P1[0] = 10  
9      P1[1] = 2  
10      MS[0][0] = 2  
11      MS[0][1] = 0  
12      MS[1][0] = 0  
13      MS[1][1] = 10  
14      P2[0] = P1[0]*MS[0][0] + P1[1]*MS[1][0]  
15      P2[1] = P1[0]*MS[0][1] + P1[1]*MS[1][1]  
16 end.  

  

จากตวัอย่าง 4.13 เป็นการเขียนโปรแกรมเพื�อสร้างชนิดของต ัวแปรชื�อว่า Point2D และ 

Matrix2D ขึ5นมาใช้งาน เพื�อคํานวณหาพิกดัของ P2 เมื�อ P1 ถูกสเกล (Scale) ค่าเ ป็น (2,10) ซึ�ง

การทํางานของโปรแกรมมีรายละเอียดดงันี5 

 บรรทดัที� 2 เป็นการประกาศชนิดตวัแปรชื�อว่า Point2D ให้เป็นตวัแปรชนิดแถวลําดบั 

   จํานวน 2 สมาชิก โดยแต่ละสมาชิกเป็นข้อมูลแบบ word 

บรรทดัที� 3 เป็นการประกาศชนิดตวัแปรชื�อว่า Matrix ให้เป็นต ัวแปรชนิดแถวลําด ับ

จํานวน 4 สมาชิก คือ มี 2 แถว และแต่ละแถวมี 2 สดมภ์ โดยแต่ละสมาชิก

เป็นข้อมูลแบบ word 

 บรรทดัที� 4 เป็นการประกาศตวัแปร P1 ให้เป็นตวัแปรชนิด Point2D 

 บรรทดัที� 5 เป็นการประกาศตวัแปร P2 ให้เป็นตวัแปรชนิด Point2D 

 บรรทดัที� 6 เป็นการประกาศตวัแปร MS ให้เป็นตวัแปรชนิด Matrix2D 
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 บรรทดัที� 8 เป็นการกําหนดให้สมาชิกตวัแรกของ P1 ซึ�งใช้สําหรบัเก็บค่าตําแหน่งใน 

   แกน X มีค่าเป็น 10 

บรรทดัที� 9 เป็นการกําหนดให้สมาชิกตวัที� 2 ของ P1 ซึ�งใช้สําหรบัเก็บค่าตําแหน่งใน 

  แกน Y มีค่าเป็น 2 

บรรทดัที� 10 เป็นการกําหนดให้สมาชิกสดมภ์แรกในแถวแรกของตวัแปร MS เก็บค่า 2 

บรรทดัที� 11 เป็นการกําหนดให้สมาชิกสดมภ์ที� 2 ในแถวแรกของตวัแปร MS เก็บค่า 0 

บรรทดัที� 12 เป็นการกําหนดให้สมาชิกสดมภ์แรกในแถวที� 2 ของตวัแปร MS เก็บค่า 0 

บรรทดัที� 13 เป็นการกําหนดให้สมาชิกสดมภ์ที� 2 ในแถวที� 2 ของตวัแปร MS เก็บค่า  

  10 

บรรทดัที� 14 เป็นการคํานวณหาค่าในแกน X ของตวัแปร P2 ซึ�งได้มาจากการรวมกนั 

  ระหว่างสมาชิกตวัแรกของ P1 คูณกบัสมาชิกสดมภ์ที� 1 ในแถวที� 1 ของ 

ตวัแปร MS บวกกบัผลคูณระหว่างสมาชิกตวัที� 2 ของ P1 คูณกบัสมาชิก 

สดมภ์ที� 1 ในแถวที� 2 ของตวัแปร MS 

บรรทดัที� 15 เป็นการคํานวณหาค่าในแกน Y ของตวัแปร P2 ซึ�งได้มาจากการรวมกนั 

  ระหว่างสมาชิกตวัแรกของ P1 คูณกบัสมาชิกสดมภ์ที� 2 ในแถวที� 1 ของ 

ตวัแปร MS บวกกบัผลคูณระหว่างสมาชิกตวัที� 2 ของ P1 คูณกบัสมาชิก 

สดมภ์ที� 2 ในแถวที� 2 ของตวัแปร MS  

ดงัน ั 5น เมื�อโปรแกรมในตวัอย่าง 4.13 ทํางานเสร็จจะทําให้ค่าของ P2 เป็น (20, 20) 

 

 

18. ไดเร็คทีฟ 

 

 ไดเร็กทีฟ (Directive) หรือคําสั �งชี5แนะ คือ คําสั �งที�ใช้กําหนดการทํางานของต ัวแปลภาษา 

ให้ดําเนินงานตามที�ผู้เขียนโปรแกรมกําหนด ซึ�งใน mikroBasic PIC มีไดเร็กทีฟ 2 คํา คือ Absolute 

และ Org ซึ�งมีหน้าที�ดงัตารางที� 4.3 
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ตารางที" 4.3 ไดเร็กทีฟของ mikroBasic PIC  

ไดเร็กทีฟ ความหมาย 
Absolute  กําหนดตําแหน่งของตวัแปรในหน่วยความจํา 
Org  กําหนดตําแหน่งของโปรแกรมย่อยในรอม 
 

ตวัอย่างที" 4.14 การใช้ไดเร็กทีฟ 

บรรทดั โคด้ 
1 program sample1 4 
2 dim myByte as byte absolute 0x28  

3 dim myWord as word absolute 0x31  
4  
5 sub procedure myProc org $120 
6 end sub  
7  
8 main:  
9   goto main  
10 end.  

 

 จากตวัอย่าง 4.14 เป็นตวัอย่างของการใช้ไดเร็กทีฟ absolute และ org เพื�อกําหนดให้ต ัว

แปรถูกสร้างในตําแหน่งที�ระบุ และกําหนดให้โปรแกรมย่อยที�ชื�อว่า myProc อยู่ในรอม ณ ตําแหน่ง

ที� 12016 เป็นต้นไป (ดูรูปที� 4.8 ประกอบ) ซึ�งรายละเอียดของโปรแกรมเป็นดงันี5 

 บรรทดัที� 2 เป็นการประกาศตวัแปรชื�อว่า myByte ให้เป็นตวัแปรชนิด byte และ 

   กําหนดให้อยู่ตําแหน่ง 2816 ของหน่วยความจําแรม 

 บรรทดัที� 3 เป็นการประกาศตวัแปรชื�อว่า myWord ให้เป็นตวัแปรชนิด word และ 

   กําหนดให้อยู่ตําแหน่ง 3116 เป็นต้นไป จึงทําให้หน่วยความจําตําแหน่ง  

   3116 และ 3216 เป็นหน่วยความจําสําหรบัเก็บค่าของตวัแปร myWord 

 บรรทดัที� 5 เป็นการกําหนดให้โปรแกรมย่อยที�ชื�อว่า myProc ให้อยู่ในรอม ณ ตําแหน่ง  

   12016 เป็นต้นไป 
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รปูที" 4.8 การใช้ไดเร็กทีฟ absolute กบั org  
 

 

 

 

19. นิพจน์ 

 

 นิพจน์ (Expression) คือ การแปลความข้อความที�ถูกเขียนในรูปแบบของสญัลกัษณ์เพื�อหา

ผลการกระทําระหว่างกนัของข้อความนั 5น โดยนิพจน์นั 5นเป็นได้ทั 5งค่าคงที� ตวัแปร ฟงัก์ชนั หรือการ

กระทําระหว่างกนัของนิพจน์ด้วยเครื�องหมายดําเนินการ เช่น การหาผลรวมของค่าที�เก็บในต ัวแปร 

num1 และ num2 สามารถเขียนเป็นนิพจน์ num1 + num2 เป็นต้น 

 ในการเขียนนิพจน์นั 5นจะประกอบไปด้วยค่าคงที� ตวัแปร และเครื�องหมายดําเ นินการ โดย

จํานวนรูป หรือวิธีการเขียนนั 5นขึ5นอยู่กบัประเภทของเครื�องหมายดําเนินการนั 5นๆ  เช่น การเขียน

นิพจน์ของค่าลบของตวัแปร num1 จะเขียนเป็น –num1 การเขียนส่วนกลบัของตรรกะของต ัวแปร 

num2 จะเขียนเป็น not num2 หรือการเลื�อนบิตของตวัแปร num3 ไปทางขวา 3 บิต จะเขียนเ ป็น 

num3 >> 3 เป็นต้น 
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 ด้วยเหตุนี5สรุปได้ว่า รูปแบบของการเขียนนิพจน์มีด้วยกนั 5 รูปแบบคือ  

1. การกําหนดค่า  

2. ค่าคงที�/ตวัแปร/ฟงัก์ชนั  

3. นิพจน์ที�เครื�องหมายดําเนินการมีตวัถูกดําเนินการ 1 ตวั  

4. นิพจน์ที�เครื�องหมายดําเนินการมีตวัถูกดําเนินการ 2 ตวั  

5. นิพจน์ที�เกิดจากการนําทั 5ง 3 รูปแบบเขียนผสมผสานกนั 

 รูปแบบของการกําหนดค่านั 5น เป็นดงัด้านล่าง ซึ�งหลกัการกําหนดค่าในการเขียนโปรแกรม

คอมพิวเตอร์จะแตกต่างจากเครื�องหมายเท่ากบั (=) ในทางคณิตศาสตร์ คือ ในทางคณิตศาสตร์นั 5น

มองว่าทางด้านซ้ายและด้านขวาของเค รื�องหมาย เ ท่าก ับนั 5นเ ป็นสิ�งที�มีค่าเ ท่าก ัน แต่ในทาง

คอมพิวเตอร์น ั 5นมองว่า ให้หาผลลพัธ์ที�อยู่ทางขวา แล้วนําผลลัพธ์ ที� ได้น ั 5นไปใส่ให้ก ับค่าทางซ้าย 

ด้วยเหตุนี5 ในการกําหนดค่านั 5น ค่าทางซ้ายจึงต้องเป็นตวัแปร และทางด้านขวาเป็นนิพจน์ 

 
 

 
 ตัวแปร = นพิจน์ 

 

 

 รูปแบบของนิพจน์ในกรณีที�เครื�องหมายดําเนินการมีตวัถูกดําเนินการเพียง 1 ตวั เป็นดงันี5  
 

 

 
 เครื�องหมายดําเนนิการ ตัวตัวถูกดําเนนิการ 
 

 

 รูปแบบของนิพจน์ในกรณีที�เครื�องหมายดําเนินการมีตวัถูกดําเนินการ2 ตวั เป็นดงันี5 
 

 

 
 ตัวถูกดําเนนิการทางซา้ย  เครื�องหมายดําเนนิการ  ตัวถูกดําเนนิการทางขวา 
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ตวัอย่าง 4.15  
 

 การเขียนนิพจน์ของค่าแรงดนัมีค่าเท่ากบัผลคูณของกระแสและค่าความต้านทาน สามารถ

เขียนได้ดงันี5 
 

  Volt = Ampere * Resistance 
 

 จากนิพจน์ด้านบนมีความหมายว่า ให้นําค่าที�เก็บในตวัแปร Ampere คูณ (คอมพิวเตอร์ใช้

เครื�องหมาย * แทนเครื�องหมายคูณ) กบัค่าที�เก็บในตวัแปร Resistance แล้วนําผลลพัธ์ที�ได้ไปเก็บ

ไว้ในตวัแปร Volt 

 

ตวัอย่าง 4.16  
 

 การเขียนนิพจน์ของการหาค่าเฉลี�ยของค่าแรงดนั 4 ค่า สามารถเขียนได้ดงันี5 
 

  AverageVolt = (Volt1+Volt2+Volt3+Volt4)/4 
 

 โดยที�นิพจน์ด้านบนนี5มีเครื�องหมายวงเล็บ เพื�อเป็นการบอกลําดบัความสําคญัโดยให้กระทํา

ในวงเล็บก่อน นั �นคือหาผลรวมระหว่างตวัแปร Volt1 กบั Volt2 หลงัจากนั 5นนําผลลัพธ์ ที� ได้มารวม

กบัค่าในตวัแปร Volt3 สุดท้ายจึงนําผลลพัธ์จากการรวมกนัมารวมกบัค่าในต ัวแปร Vol4 จึงได้ผล

รวมทั 5งหมดในเครื�องหมายวงเล็บ แล้วค่อยนําผลลพัธ์จากการหาผลรวมมาหาร (คอมพิวเตอร์ใช้

เครื�องหมาย / แทนการหาร) ด้วย 4 จากตวัอย่างนี5พบว่า การหาค่าน ั 5นจะกระทําทีละชุดข้อมูลโดยดู

จากเครื�องหมายดําเ นินการ ด ังน ั 5น นิพจน์ด้านบนนั 5นมีข ั 5นตอนการทํางานทั 5งหมด 4 ครั 5ง  

ดงัรูปที� 4.9 

 

รปูที" 4.9 ลําดบัการประมวลผลนิพจน์ (Volt1+Volt2+Volt3+Volt4)/4  
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แต่ถ้าเขียนนิพจน์ใหม่เป็นดงัต่อไปนี5 
 

  AverageVolt = Volt1+Volt2+Volt3+Volt4/4 
 

 จะทําให้ผลของการทํางานผิดพลาด เนื�องจากคอมพิวเตอร์มองว่าจะต้องนําค่าจากต ัวแปร 

Volt4 มาหาร ด้วย 4 แล้วค่อยนําผลลพัธ์จากการหารนี5พกัเอาไว้ช ั �วคราว หลงัจากนั 5นไปหาผลรวม

ของค่าในตวัแปร Volt1 กบั Volt2 แล้วนําผลรวมที�ได้นี5ไปรวมกบัค่าในตวัแปร Volt3 สุดท้ายจึงนํา

ผลลพัธ์จากการรวมเข้ากบัผลลพัธ์ที�เกิดจากการหาร Volt4 ด้วย 4 และสุดท้ายนําผลลพัธ์สุดท้ายไป

เก็บในตวัแปร AverageVolt (ดูรูปที� 4.10 ประกอบ) 

 

รปูที" 4.10 ลําดบัการประมวลผลนิพจน์ Volt1+Volt2+Volt3+Volt4/4 
 

 
 

 

 

20. เครื"องหมายดาํเนินการ 

 

 จากหวัข้อก่อนหน้านี5ที�กล่าวถึงนิพจน์จะเห็นว่า การใช้ นิพจน์ประกอบด้วย เค รื�องหมาย

ดําเนินการชนิดต่างๆ ดงัน ั 5น ผู้เขียนโปรแกรมจึงจําเป็นที�จะต้องรู้จกักบัเครื�องหมายดําเนินการต่างๆ 

ที�ภาษาเขียนโปรแกรมนั 5นๆ สนบัสนุน จึงเป็นพื5นฐานในการเขียนนิพจน์ให้ได้ผลลพัธ์ออกมาตามที�

ต้องการหรือออกมาตรงตามกบัเป้าหมายที�กําหนดไว้  

เครื�องหมายดําเนินการ (Operator) คือ เครื�องหมายที�ใช้ สื�อแทนการกระทําสิ�งใดสิ�งหนึ�ง  

ซึ�งในภาษาเบสิกนั 5นมีเครื�องหมายดําเนินการด้วยก ัน 4 ด้าน คือ เค รื�องหมายดําเ นินการด้าน

คณิตศาสตร์ เครื�องหมายดําเนินการด้านการเปรียบเทียบ เครื�องหมายดําเนินการเกี�ยวกบับิต และ

เครื�องดําเนินการด้านตรรกะ  
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20.1 ลําดบัความสําคญั 

 

 เมื�อผู้เขียนโปรแกรมนําเครื�องหมายดําเนินการทั 5ง 4 ด้านมาเขียนเป็นนิพจน์ สิ�งหนึ�งที� เ ป็น

ปญัหาใหญ่คือ จะทราบได้อย่างไรว่า ตวัแปลภาษาจะจบัคู่การประมวลผลกบันิพจน์ใดก่อน ด้วยเหตุ

นี5 ภาษาเบสิกของ mikroBasic PIC จึงได้วางข้อกําหนดลําด ับความสําค ัญของเค รื�องหมาย

ดําเนินการเอาไว้ดงัตาราง 4.4 คือ 

 

ตารางที" 4.4 ลําดบัความสําคญัของเครื�องหมายดําเนินการ 

ลําดบั
ความสําคญั 

จํานวนตวัถกู
กระทํา 

เคร ื5องหมาย ความเชื5อมโยง 

4 1 @    not    +    - ขวาไปซา้ย 
3 2 *   /   div   mod   and   <<   

>> 
ซา้ยไปขวา 

2 2 +    -    or    xor ซา้ยไปขวา 
1 2 =    <>    <    >     <=    >= ซา้ยไปขวา 

 

จากข้อกําหนดของตาราง 4.4 จะได้ว่า ถ้าเค รื�องหมายดําเ นินการใดมีค่าของลําด ับ

ความสําคญัสูงกว่าจะถูกเลือกมาประมวลผลก่อน และถ้าเป็นเครื�องหมายที�มีลําดบัความสําค ัญเ ท่า

เทียมกนั จะพิจารณาตามความเชื�อมโยง นั �นคือ ถ้ากําหนดความเชื�อมโยงเ ป็นขวาไปซ้ายจะ

หมายความว่าทําเครื�องหมายดําเนินการทางด้านขวาก่อนเค รื�องหมายดําเ นินการด้านซ้าย  และ

ในทางกลบักนั ถ้าความเชื�อมโยงกําหนดเป็นซ้ายไปขวาจะเป็นการเลือกทําเครื�องหมายดําเนินการที�

อยู่ทางด้านซ้ายก่อนเครื�องหมายดําเนินการด้านขวา 

 

20.2 เครื"องหมายดําเนินการด้านคณิตศาสตร ์

 

 เครื�องหมายดําเนินการด้านคณิตศาสตร์ (Arithmetic Operator) คือ เครื�องหมายที� ใช้แทน

การกระทําทางคณิตศาสตร์อนัได้แก่ การบวก การลบ การคูณ การหาร การหารโดยปดัค่า และการ

หารเศษจากการหาร โดยใช้เครื�องหมายแทนการดําเนินการดงัตารางที� 4.5 
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ตารางที" 4.5 เครื�องหมายดําเนินการด้านคณิตศาสตร์ 

เคร ื5องหมาย ความหมาย ลําดบัความสําคญั 
+ การบวก 2 
- การลบ 2 
* การคูณ 3 
/ การหาร 3 

Div การหารปัดเศษ 3 
Mod การหาเศษจากการหาร 3 

 

 รูปแบบของเครื�องหมายดําเนินการประเภทนี5 คือ 
 

 
 นพิจน์ทางซา้ย  เครื5องหมาย  นพิจน์ทางขวา 
 
 

 น ั �นหมายความว่า ไมโครคอนโทรลเลอร์จะนํานิพจน์ทางซ้าย เ ป็นต ัวถูกกระทํา และนํา

นิพจน์ทางขวา เป็นตวักระทํา โดยดําเนินการตามเครื�องหมายดําเนินการที�กําหนด  

 ตวัอย่าง 4.14 เป็นตวัอย่างการใช้เครื�องหมายดําเนินการทางคณิตศาสตร์เพื�อคํานวณค่า

พลงังาน (Power) เฉลี�ยจากค่าของแรงดนัและค่าความต้านทานจํานวน 3 ชุด มีสมการของการหา

ค่าพลงังานเป็นดงันี5 
 

  ����� =  
�

	



 

 

 จากสมการหาค่าพลงังานสามารถแปลงเป็นนิพจน์ในภาษาเบสิกดงันี5 

 
  val_p = (val_v * val_v) / val_r 
 

 ดงัน ั 5น ถ้าเป็นการหาค่าเฉลี�ยจากข้อมูล 3 ชุด จึงสามารถดงันี5 

 
  val_p[0] = (val_v[0] * val_v[0]) / val_r[0] 
  val_p[1] = (val_v[1] * val_v[1]) / val_r[1] 
  val_p[2] = (val_v[2] * val_v[2]) / val_r[2] 
  val_p_avg = (val_p[0]+val_p[1]+val_p[2]) / 3 
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ตวัอย่างที" 4.17 การคํานวณหาค่าพลงังานจากแรงดนัและความต้านทาน 

บรรทดั โคด้ 
1 program sample1 5 
2 dim val_v as float[3]  

3 dim val_r as float[3]  
4 dim val_p as float[3]  
5 dim val_p_avg as float  
6 main:  
7      val_v[0] = 2.4  
8      val_v[1] = 4.7  
9      val_v[2] = 4.9  
10      val_r[0] = 100  
11      val_r[1] = 330  
12      val_r[2] = 500  
13      val_p[0] = (val_v[0]*val_v[0])/val_r[0]  
14      val_p[1] = (val_v[1]*val_v[1])/val_r[1]  
15      val_p[2] = (val_v[2]*val_v[2])/val_r[2]  
16      val_p_avg = (val_p[0]+val_p[1]+val_p[2])/3  
17 end.  

  

รายละเอียดการทํางานของโปรแกรมตวัอย่าง 4.17 เป็นดงันี5 

บรรทดัที� 2 ประกาศตวัแปรชื�อ val_v สําหรบัเก็บค่าแรงดนั โดยกําหนดเป็นแถวลําดบั 

  ของตวัแปรชนิด float จํานวน 3 สมาชิก 

บรรทดัที� 3 ประกาศตวัแปรชื�อ val_r สําหรบัเก็บค่าความต้านทานโดยกําหนดเป็น 

แถวลําดบัของตวัแปรชนิด float จํานวน 3 สมาชิก 

บรรทดัที� 4 ประกาศตวัแปรชื�อ val_p สําหรบัเก็บค่าพลงังาน โดยกําหนดเป็น 

แถวลําดบัของตวัแปรชนิด float จํานวน 3 สมาชิก 

บรรทดัที� 5 ประกาศตวัแปรชื�อ val_p_avg สําหรบัเก็บค่าพลงังานเฉลี�ย โดยกําหนด 

  เป็นตวัแปรชนิด float 

บรรทดัที� 7 กําหนดให้สมาชิกตวัที� 1 ของตวัแปร val_v มีค่าเป็น 2.4 

บรรทดัที� 8 กําหนดให้สมาชิกตวัที� 2 ของตวัแปร val_v มีค่าเป็น 4.7 

บรรทดัที� 9 กําหนดให้สมาชิกตวัที� 3 ของตวัแปร val_v มีค่าเป็น 4.9 

บรรทดัที� 10 กําหนดให้สมาชิกตวัที� 1 ของตวัแปร val_r มีค่าเป็น 100 

บรรทดัที� 11 กําหนดให้สมาชิกตวัที� 2 ของตวัแปร val_r มีค่าเป็น 330 

บรรทดัที� 12 กําหนดให้สมาชิกตวัที� 3 ของตวัแปร val_r มีค่าเป็น 500 
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บรรทดัที� 13 กําหนดให้สมาชิกตวัที� 1 ของตวัแปร val_p เก็บผลจากการคํานวณค่า 

  พลงังานจากข้อมูลค่าแรงดนัและค่าความต้านทานชุดที� 1 

บรรทดัที� 14 กําหนดให้สมาชิกตวัที� 2 ของตวัแปร val_p เก็บผลจากการคํานวณค่า 

  พลงังานจากข้อมูลค่าแรงดนัและค่าความต้านทานชุดที� 2 

บรรทดัที� 15 กําหนดให้สมาชิกตวัที� 3 ของตวัแปร val_p เก็บผลจากการคํานวณค่า 

  พลงังานจากข้อมูลค่าแรงดนัและค่าความต้านทานชุดที� 3 

บรรทดัที� 16 กําหนดให้ตวัแปร val_p_avg เก็บค่าเฉลี�ยของค่าพลงังาน ซึ�งหาได้จาก 

  การนําค่าผลรวมของพลงังานทั 5ง 3 ชุด หารด้วย 3 

 

ตวัอย่างที" 4.18 คํานวณจํานวนรอบการหมุนและตําแหน่งที�เข็มนาฬิกาชี5 

บรรทดั โคด้ 
1 program sampl e16 
2 dim clock_goal as byte  

3 dim clock_cnt as byte  
4 dim clock_pos as byte  
5 main:  
6   clock_goal = 67  
7   clock_cnt = clock_goal div 12  
8   clock_pos = clock_goal mod 12  
9 end.  

 

ตวัอย่าง 4.18 เป็นการคํานวณค่าจํานวนรอบของการหมุนของนาฬิกาและตําแหน่งของเข็ม

ช ั �วโมง เมื�อนาฬิกาเดินไปได้ 67 ช ั �วโมง 

 วิธีการคํานวณหาจํานวนรอบการเดินของนาฬิกา คือ การนําจํานวนช ั �วโมงหารแบบปัดเศษ

ด้วย 12 ซึ�งสาเหตุที�หารด้วย 12 เนื�องจากการเดินครบ 1 รอบนั 5นใช้เวลา 12 ช ั �วโมง ด้วยเหตุนี5เมื�อ

ต้องเดิน 67 ช ั �วโมง จํานวนรอบการของเดินจึงมีค่าเท่ากบั 67 div 12 หรือ 5 รอบ 

วิธีการคํานวณหาตําแหน่งของเข็มนาฬิกาเมื�อเดินไปได้ 67 ช ั �วโมงน ั 5นคํานวณได้ด้วยการนํา

ค่าช ั �วโมงหารเพื�อหาเศษด้วย 12 จึงได้ผลลพัธ์เท่ากบั 67 mod 12 หรือ 7  

ดงัน ั 5น เมื�อนาฬิกาเดินไป 67 ช ั �วโมง จะทําให้เข็มหมุน 5 รอบ และหยุดอยู่ที�เลข 7 

รายละเอียดการทํางานของโปรแกรมตวัอย่าง 4.18 เป็นดงันี5 

บรรทดัที� 2 ประกาศตวัแปรชื�อ clock_goal สําหรบัเก็บค่าช ั �วโมงการเดินของนาฬิกา  

โดยกําหนด เป็นตวัแปรชนิด byte 
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บรรทดัที� 3 ประกาศตวัแปรชื�อ clock_cnt สําหรบัเก็บจํานวนรอบการหมุนของนาฬิกา  

โดยกําหนดเป็นตวัแปรชนิด byte 

บรรทดัที� 4 ประกาศตวัแปรชื�อ clock_pos สําหรบัเก็บค่าตําแหน่งที�เข็มนาฬิกาหยุด  

โดยกําหนดเป็นตวัแปรชนิด byte 

บรรทดัที� 6 กําหนดให้ตวัแปร clock_goal มีค่าเป็น 67 

บรรทดัที� 7 คํานวณค่าจํานวนรอบของการหมุนของนาฬิกา ด้วยการนําค่า clock_goal  

  หารแบบปดัเศษด้วย 12 

 บรรทดัที� 8 คํานวณตําแหน่งที�เข็มนาฬิกาหยุด ด้วยการนําค่า clock_goal หารเพื�อหา 

   เศษด้วย 12 

 

20.3 เครื"องหมายดําเนินการด้านการเปรียบเทียบ 

 

 เครื�องหมายดําเนินการด้านการเปรียบเ ทียบ (Relational Operators) คือ เค รื�องหมาย

ดําเนินการที�แทนการเปรียบเทียบระหว่างนิพจน์ที�เป็นตวักระทํากบันิพจน์ที� เ ป็นต ัวถูกกระทําด้วย

เครื�องหมายที�กําหนดดงัตารางที� 4.6 ซึ�งผลลพัธ์ที�ได้จากการเปรียบเ ทียบนั 5นจะมีคําตอบเพียง 2 

ประเภท อย่างใดอย่างหนึ�งระหว่าง จริง (true) กบั เท็จ (false) เท่านั 5น 

 

ตารางที" 4.6 เครื�องหมายดําเนินการด้านการเปรียบเทียบ 

เคร ื5องหมาย ความหมาย ลําดบัความสําคญั 
= เท่ากัน 1 

<> ไม่เท่ากนั 1 
> มากกว่า 1 
< นอ้ยกว่า 1 

>= มากกว่าหรือเท่ากนั 1 
<= นอ้ยกว่าหรือเท่ากัน 1 
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ตวัอย่างที" 4.19 การใช้เครื�องหมายดําเนินการด้านการเปรียบเทียบ 

บรรทดั โคด้ 
1 program sampl e17 
2 dim val1, val2, val3, val4 as byte  

3 main:  
4      val1 = 20  
5      val2 = val1 >= 10  
6      val3 = 32  
7      val4 = ((val1 <  val3) <> val2)  
8      val2 = (val4 * val1 >= val3)  
9      val3 = (val2 = val4)  
10 end.  

 

 จากตวัอย่าง 4.19 เป็นตวัอย่างการใช้เครื�องหมายดําเนินการด้านการเปรียบเทียบ โดยต ัว

โปรแกรมมีรายละเอียดของการทํางานดงันี5 

 บรรทดัที� 2 เป็นการประกาศตวัแปรชื�อว่า val1 val2 val3 และ val4 โดยทุกตวัเป็น 

ตวัแปร ประเภท Byte 

 บรรทดัที�  4 กําหนดให้ val1 มีค่าเป็น 20 

 บรรทดัที�  5 กําหนดให้ val2 เก็บผลลพัธ์ของการเปรียบเทียบว่า val1 น ั 5นมากกว่าหรือ 

   เท่ากบั 10 หรือไม่ ซึ�งได้ผลลพัธ์เป็น จริง หรือ 255  

 

หมายเหต ุ 

สาเหตุที�ทําให้ตวัแปร val2 มีค่าเป็น 255 เนื�องจาก mikroBasic มองค่าเท็จเป็น 0 ดงัน ั 5นค่า

ตรงข้ามของ 0 จึงเป็น 255 ดงัรูปที� 4.11 

 

รปูที" 4.11 ค่าตรงข้ามของเท็จ 
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 บรรทดัที�  6 กําหนดให้ val3 มีค่าเป็น 32 

 บรรทดัที�  7 กําหนดให้ val4 เก็บผลลพัธ์ของการเปรียบ โดยในข ั 5นตอนแรกนั 5นจะ 

   เปรียบเทียบว่า val1 น้อยกว่า val3 น ั 5นเป็นจริงหรือไม่ หากได้ผลเป็นจริง  

จะเปรียบเทียบต่อว่าไม่เท่ากนักบัค่าใน val2 ซึ�งเก็บค่าจริง ใช่หรือไม่ จึงได้

คําตอบเป็นเท็จ ดงัน ั 5น val4 จึงมีค่าเป็น 0 หรือเป็นเท็จ 

 บรรทดัที� 8 กําหนดให้ val2 เก็บผลลพัธ์ของการดําเนินการ 2 อย่าง คือ นําค่าใน val4  

   คูณกบัค่าใน val1 ซึ�งได้ผลของการคูณเป็น 0 และนําผลจากการคูณไป 

   เปรียบเทียบว่ามีค่ามากกว่าหรือเท่ากบัค่าที�เก็บใน val3 หรือไม่ จึงได้ 

   ผลลพัธ์ว่าเป็นเท็จ ดงัน ั 5น val2 จึงมีค่าเป็นเท็จ หรือ 0 

 บรรทดัที�  9 กําหนดให้ val3 เก็บผลของการเปรียบเทียบค่าระหว่าง val2 กบั val4  

น ั 5นมีค่าเท่ากนัหรือไม่ ซึ�งจะได้ว่าตวัแปร val2 มีค่าเป็นเท็จ และตวัแปร  

val4 มีค่าเป็นเท็จ ดงัน ั 5น ค่าในตวัแปรทั 5งสองนั 5นเท่ากนัจึงทําให้ตวัแปร  

val3 มีค่าเป็น จริง 

 เมื�อโปรแกรมตวัอย่างที�  4.19 ทํางานเสร็จสิ5นจะได้ผลลพัธ์ของค่าที�เก็บในตวัแปรแต่ละตวั

ดงันี5 

  val1  มีค่าเป็น 20 

  val2 มีค่าเป็น เท็จ 

  val3 มีค่าเป็น จริง 

  val4 มีค่าเป็น เท็จ 

 

20.4 เครื"องหมายดําเนินการเกี"ยวกบับิต 

 

 เครื�องหมายดําเนินการกบับิต (Bitwise Operators) คือ เครื�องหมายดําเนินการที�ใช้ สําหรับ 

การกระทําระหว่างนิพจน์ตที�ถูกกระทําด้วยนิพจน์ตวักระทําด้วยเครื�องหมายดงัตารางที� 4.7  
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ตารางที" 4.7 เครื�องหมายดําเนินการเกี�ยวกบับิต 

เคร ื5องหมาย ความหมาย ลําดบัความสําคญั 
And กระทําบติแบบการ and 3 
Or กระทําบติแบบการ or 2 
Xor กระทําบติแบบการ xor 2 
Not กระทําบติแบบ 1 คอมพลีเมนต์ 4 
<< กระทําเลื�อนบติไปทางซา้ย 3 
>> กระทําเลื�อนบติไปทางขวา 3 

 

 การกระทําบิตแบบการแอนด์ (And) มีรูปแบบของผลลพัธ์ดงัตารางที�  4.8 จะสังเกตเ ห็นว่า 

การที�จะได้ผลลพัธ์ของบิตเป็นค่า 1 น ั 5น บิตของตวัถูกกระทําและของตวักระทําต้องเป็น 1 ทั 5งคู่ 

 

ตารางที" 4.8 ค่าความจริงของการกระทําแบบแอนด์ 

ตวัถกูกระทํา ตวักระทํา ตัวถูกกระทํา and ตัวกระทํา 
1 1 1 
1 0 0 
0 1 0 
0 0 0 

 

 การกระทําบิตแบบการออร์ (Or) มีรูปแบบของผลลพัธ์ด ังตารางที�  4.9 จะเ ห็นว่าการที�ได้

ผลลพัธ์ของบิตเป็นค่า 0 น ั 5นมีเพียง 1 กรณี คือ บิตของตวัถูกกระทําและของตวักระทําต้องเ ป็น 0 

ทั 5งคู่ 

 

ตารางที" 4.9 ค่าความจริงของการกระทําแบบออร์ 

ตวัถกูกระทํา ตวักระทํา ตัวถูกกระทํา or ตัวกระทํา 
1 1 1 
1 0 1 
0 1 0 
0 0 0 

 

 การกระทําบิตแบบการเอ็กซ์คลูซีฟออร์ (Xor) มีรูปแบบของผลลพัธ์ดงัตารางที�  4.10 จะเ ห็น

ว่า การที�ได้ผลลพัธ์ของบิตเป็นค่า 1 เมื�อค่าบิตของตวัถูกกระทํา กบัตวักระทํานั 5นมีความแตกต่างกนั 

และได้ผลลพัธ์เป็น 0 เมื�อค่าบิตของตวัถูกกระทําและตวักระทําเหมือนกนั 
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ตารางที" 4.9 ค่าความจริงของการกระทําแบบเอ็กซ์คลูซีฟออร์ 

ตวัถกูกระทํา ตวักระทํา ตัวถูกกระทํา xor ตัวกระทํา  
1 1 0 
1 0 1 
0 1 1 
0 0 0 

 

 การกระทําบิตแบบการนอต (Not) มี รูปแบบของผลลัพธ์ด ังตารางที�  4.10 ซึ�งการทํา 1  

คอมพลีเมนต์ (1-Complement) คือ การกลบัค่าของบิตของตวัถูกกระทํา และรูปแบบของการใช้

นอต เป็นแบบมีตวัถูกกระทํา 1 ตวั คือ 
 

 
 Not   ตัวถูกกระทํา 
 
 

ตารางที" 4.10 ค่าความจริงของการกระทําแบบนอต 

ตวักระทํา Not ตัวกระทํา 
1 0 
0 1 

 

 การเลื�อนบิต (Shift Bit) มีด้วยกนั 2 วิธี คือ การเลื�อนบิตไปทางซ้ายและเลื�อนบิตไปทางขวา 

โดยหลกัของการเลื�อนบิต คือ นําบิตทางด้านหนึ�งออก และเติมบิตที�เป็นค่า 0 เข้าไปแทนในอีกด้าน

หนึ�ง ตวัอย่างเช่น การเลื�อนบิตของค่าตวัเลข 110110012 ไปทางซ้ายจํานวน 2 บิต จะทําให้บิต 11 

ของทางซ้ายหายไป และมี 00 มาอยู่ทางด้านขวา ด ังรูป 4.13 และการเ ลื�อนบิตของต ัวเลขชุด

เดียวกนัไปทางขวา 3 บิต จะหมายความว่าบิตที�มีค่า 001 ที�อยู่ทางด้านขวาจะหายไป และจะมี บิต 

000 มาอยู่ทางด้านซ้าย ดงัรูป 4.14 เป็นต้น 

 

รปูที" 4.12 ผลของการเลื�อนบิตของเลข 110110012 ไปทางซ้าย  2 บิต 
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รปูที" 4.13 ผลของการเลื�อนบิตของเลข 110110012 ไปทางขวา 3 บิต 
 

 
 

 

ตวัอย่างที" 4.20 การใช้เครื�องหมายดําเนินการเกี�ยวกบับิต 

บรรทดั โคด้ 
1 program sampl e18 
2 dim val1, val2, val3, val4 as byte  
3 main:  
4      val1 = 0xAB  
5      val2 = 0xC9  
6      val3 = val1 xor val2  
7      val4 = val3 xor val2  
8      val3 = val1 and val2  
9      val4 = val1 or val2  
10      val3 = val1 and not val4  
11      val1 = 0x01  
12      val2 = val1 << 1  
13      val3 = val1 << 2  
14      val4 = val3 >> 1  
15      val1 = val3 >> 2  
16 end.  

 

 ตวัอย่าง 4.20 เป็นตวัอย่างโปรแกรมที�เกี�ยวกบัการนําเครื�องหมายดําเนินการเกี�ยวกบับิตมา

ใช้งาน ซึ�งรายละเอียดของการทํางานเป็นดงันี5 

บรรทดัที� 2 เป็นการประกาศตวัแปรชื�อ val1 val2 val3 และ val4 โดยแต่ละตวัแปรเป็น

ตวัแปรชนิด byte 

 บรรทดัที� 4 กําหนดให้ตวัแปร val1 มีค่าเป็น AB16 หรือ 101010112 

 บรรทดัที� 5 กําหนดให้ตวัแปร val2 มีค่าเป็น C916 หรือ 110010012 

 บรรทดัที�  6 กําหนดให้ตวัแปร val3 เก็บผลลพัธ์ของการกระทําเอ็กซ์คลูซีฟออร์ระหว่าง 

   ค่าในตวัแปร val1 ซึ�งมีค่าเป็น AB16 กบัค่าในตวัแปร val2 ซึ�งมีค่าเป็น  

   C916 จึงทําให้ผลลพัธ์ออกเป็น 6216 หรือ 011000102 ดงัรูปที� 4.14 
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รปูที" 4.14 ผลของ 101010112 xor 110010012 
 

 
 

 

 บรรทดัที� 7 กําหนดให้ตวัแปร val4 เก็บผลลพัธ์จากการกระทําแบบเอ็กซ์คลูซีฟออร์ 

   ระหว่างค่าในตวัแปร val3 ซึ�งมีค่าเป็น 6216 กบั val2 ซึ�งมีค่าเป็น C916  

ได้ผลลพัธ์เป็น AB16 หรือ 101010112 ดงัรูปที� 4.15 ซึ�งตรงนี5จะเห็นว่าเมื�อ 

นําค่าผลลพัธ์จากการเอ็กซ์คลูซีฟออร์มาเอกซ์คลูกซีฟออร์ด้วยค่าตวักระทํา 

ค่าเดิมทําให้ผลลพัธ์ที�ได้เป็นค่าเดียวกบัตวัถูกกระทํา 

 

รปูที" 4.15 ผลของ 011000102 xor 110010012 
 

 
 

 

หมายเหตุ  

ด้วยคุณสมบตัิของเอ็กซ์คลูซีฟออร์ที�เมื�อนํามาใช้ดงับรรทดัที� 6 และ 7 จึงมีความนิยมที�จะใช้ 

การดําเนินการประเภทนี5กบัเรื�องของการเข้าและถอดรหสัแบบง่ายๆ โดยมองว่า ต ัวถูกกระทําคือ

ข้อมูล และตวักระทําเป็นคีย์ ซึ�งผลลพัธ์จากการกระทําเรียกว่า ข้อมูลที�ถูกเข้ารหัส เมื�อนําข้อมูลที�

เข้ารหสันี5มากระทําเอ็กซ์คลูกซีฟออร์ด้วยคีย์อีกครั 5ง จะได้ผลลพัธ์เป็นข้อมูลก่อนที�เข้ารหสั และเรียก

การกระทํานี5ว่า การถอดรหสั นอกจากนี5 ยงัมีการใช้เทคนิคการกระทําเกี�ยวกบับิตในเรื�องของการทํา

ภาพสไปรต์ หรือภาพโปร่งแสงอีกด้วย 
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 บรรทดัที� 8 กําหนดให้ตวัแปร val3 เก็บผลลพัธ์จากการกระทําแบบแอนด์ระหว่างค่าใน 

   ตวัแปร val1 ซึ�งมีค่าเป็น AB16 หรือ 101010012 กบัค่าที�เก็บในตวัแปร  

   val2 ซึ�งมีค่าเป็น C916 หรือ 110010012 ทําให้ได้ผลลพัธ์เป็น 8916 หรือ  

   100010012 ดงั รูปที� 4.16 

 

รปูที" 4.16 ผลของ 101010012 and 110010012 
 

 
 

 

 บรรทดัที�  9 กําหนดให้ตวัแปร val4 เก็บผลลพัธ์จากการกระทําแบบออร์ระหว่างค่าที�  

   เก็บในตวัแปร val1 ซึ�งเป็น AB16 หรือ 101010012 กบัค่าที�เก็บในตวัแปร  

   val2 ซึ�งมีค่าเป็น C916 หรือ 110010012 ทําให้ได้ผลลพัธ์เป็น EB16 หรือ  

   111010112  ดงัรูปที� 4.17 

 

รปูที" 4.17 ผลของ 101010012 or 110010012 
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 บรรทดัที�  10 กําหนดให้ตวัแปร val3 เก็บผลลพัธ์ของการกระทําแบบแอนด์ระหว่างค่าที�  

   เก็บในตวัแปร val1 ซึ�งมีค่าเป็น AB16 หรือ 101010012 กบัผลของการนอต 

   ของค่าที�เก็บในตวัแปร val4 ซึ�งมีค่าเป็น EB16 หรือ 111010112 ด้วยเหตุนี5  

   ในการดําเนินงานจะต้องหาค่านอตของ val4 ก่อน เนื�องจากมีค่า 

   ความสําคญัสูงกว่า จึงได้ผลของการนอตเป็น 1416 หรือ 000101002  

   หลงัจากนั 5นเมื�อนําไปแอนด์กนัจะได้ผลลพัธ์เป็น 0016 หรือ 000000002  

ดงัรูปที� 4.18 

 

รปูที" 4.18 ผลของ 101010012 and not 111010112 
 

 
 

 

 บรรทดัที�  11 กําหนดให้ตวัแปร val1 มีค่าเป็น 0116 หรือ 000000012 

 บรรทดัที�  12 กําหนดให้ตวัแปร val2 เก็บผลลพัธ์ของการเลื�อนบิตของ val1 ซึ�งมีค่าเป็น  

   0116  หรือ 000000012 ไปทางซ้าย  1 บิต จึงทําให้ val2 มีค่าเป็น 0216  

   หรือ 000000102 ดงัรูปที� 4.19 

 

รปูที" 4.19 ผลของ 000000012 << 1 
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 บรรทดัที�  13 กําหนดให้ตวัแปร val3 เก็บผลลพัธ์ของการเลื�อนบิตของ val1 ซึ�งมีค่าเป็น  

   0116  หรือ 000000012 ไปทางซ้าย  2 บิต จึงทําให้ val3 มีค่าเป็น 0416  

   หรือ 000001002 ดงัรูปที� 4.20 

 

รปูที" 4.20 ผลของ 000000012 << 2 
 

 
 

 

 บรรทดัที�  14 กําหนดให้ตวัแปร val4 เก็บผลลพัธ์ของการเลื�อนบิตของ val3 ซึ�งมีค่าเป็น  

   0416 หรือ 000001002 ไปทางขวา 1 บิต จึงทําให้ val4 มีค่าเป็น 0216 หรือ  

   000000102 ดงัรูปที� 4.21 

 

รปูที" 4.21 ผลของ 000001002 >> 1 
 

 
 

 

 บรรทดัที�  15 กําหนดให้ตวัแปร val1 เก็บผลลพัธ์ของการเลื�อนบิตของ val3 ซึ�งมีค่าเป็น  

   0416 หรือ 000001002 ไปทางขวา 1 บิต จึงทําให้ val1 มีค่าเป็น 0116 หรือ  

   000000012 ดงัรูปที� 4.22 

 

 

 

 



เรียนรู้ไมโครคอนโทรลเลอร์ PIC ด้วย mikroBasic โดย อ.จารุต  บุศราทจิ 119 

 

บทที� 4 หลกัภาษาเบสิก 

รปูที" 4.22 ผลของ 000001002 >> 2 
 

 
 

 

 ดงัน ั 5น เมื�อโปรแกรมตวัอย่าง 4.20 ทํางานเสร็จจะทําให้ตวัแปรต่างๆ มีค่าดงัต่อไปนี5 

  val1 มีค่าเป็น 0116 

  val2 มีค่าเป็น 0216 

  val3 มีค่าเป็น 0416 

  val4 มีค่าเป็น 0216 

 

หมายเหต ุ 

จากบรรทดัที�  12 ถึง 15 สรุปประเด็น 2 ประเด็นดงันี5  

1. เมื�อเลื�อนบิตเลขจํานวนเต็มไปทางซ้าย n บิต จะมีความหมายเดียวกนักบัการคูณเลข

จํานวนเต็มนั 5นด้วย 2n 

2. เมื�อเลื�อนบิตเลขจํานวนเต็มไปทางขวา n บิต จะมีความหมายเดียวกนักบัการหารเลข

จํานวนเต็มนั 5นด้วย 2n 

 

20.5 เครื"องหมายดําเนินการด้านตรรกะ 

 

 เครื�องหมายดําเนินการด้านตรรกะ (Boolean Operators) คือ เครื�องหมายดําเ นินการที� ทํา

หน้าที�เปรียบเทียบผลของเงื�อนไข 1 หรือ 2 เงื�อนไข ว่าเมื�อเป็นจริงหรือเท็จ  

 หลกัการทํางานของเครื�องหมายดําเนินการนี5มีความแตกต่างจากเค รื�องหมายดําเ นินการ

เกี�ยวกบับิตตรงที� เป็นการเปรียบเ ทียบทางตรรกะ โดยมิได้พิจารณาข้อมูลในระด ับบิต นั �น

หมายความว่า ถ้าค่าของนิพจน์เป็น 0 หรือค่าว่าง มีความหมายเป็นเ ท็จในเชิงตรรกะ และถ้าค่า

ไม่ใช่ 0 หรือค่าว่างจะมีความหมายเป็นจริงในเชิงตรรกะ และที�สําคญั เครื�องหมายประเภทนี5จะใช้
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กบัชุดคําสั �งเงื�อนไข และการวนรอบอย่างมีเงื�อนไข ซึ�งจะกล่าวถึงในบทการเขียนโปรแกรมแบบ

โครงสร้าง 

  

ตารางที" 4.11 เครื�องหมายดําเนินการด้านตรรกะ 

เคร ื5องหมาย ความหมาย 
And กระทําตรรกะแบบ and 
Or กระทําตรรกะแบบ or 
Xor กระทําตรรกะแบบ xor 
Not กระทําตรรกะแบบ Not 

 

 การกระทําเชิงตรรกแบบแอนด์มีรูปแบบของผลลพัธ์ดงัตารางที�  4.12 ซึ�งจะสังเกตเ ห็นว่า 

การที�จะได้ผลลพัธ์ของการดําเนินการเป็นค่า จริง ก็ต่อเมื�อ ค่าเชิงตรรกของต ัวถูกกระทําและต ัว

กระทํามีค่าเป็นจริงทั 5ง 2 ค่า 
 

ตารางที" 4.12 ค่าความจริงของการกระทําเชิงตรรกแบบการแอนด์ 

ตวัถกูกระทํา ตวักระทํา ตัวถูกกระทํา and ตัวกระทํา 
True True True 
True False False 
False True False 
False False False 

 

 การกระทําเชิงตรรกแบบออร์ มีรูปแบบของผลลพัธ์ดงัตารางที� 4.13 ซึ�งถ้าค่าของต ัวกระทํา

หรือตวักระทําตวัใดตวัหนึ�งมีค่าเป็นจริงจะทําให้ผลการดําเนินการเป็นจริง และจะผลลัพธ์ เ ป็นเ ท็จ

เพียง 1 กรณีคือ ค่าของตวัถูกกระทําและตวักระทําเป็นเท็จทั 5งคู่ 

 

ตารางที" 4.13 ค่าความจริงของการกระทําเชิงตรรกแบบการออร์ 

ตวัถกูกระทํา ตวักระทํา ตัวถูกกระทํา or ตัวกระทํา 
True True True 
True False True 
False True True 
False False False 
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 การกระทําตรรกะแบบเอ็กซ์คลูซีฟออร์ มีรูปแบบของผลลพัธ์ดงัตารางที� 4.14 ซึ�งผลของการ

กระทําจะเป็นจริงเมื�อค่าของตวัถูกกระทําและตวักระทํามีค่าที�แตกต่างกนั และผลลพัธ์จะเป็นเท็จเมื�อ

ค่าของตวัถูกกระทําและตวักระทําเหมือนกนั 

 

ตารางที" 4.14 ค่าความจริงของการกระทําเชิงตรรกแบบเอ็กซ์คลูซีฟออร์ 

ตวัถกูกระทํา ตวักระทํา ตัวถูกกระทํา xor ตัวกระทํา  
True True False 
True False True 
False True True 
False False False 

 

 การกระทําเชิงตรรกะแบบนอตมี รูปแบบของผลลัพธ์ด ังตารางที�  4.15 นั 5นมีวิธี ใช้งาน

เหมือนกบัการกระทําบิตแบบนอตดงัรูปแบบด้านล่าง โดยผลของการกระทําชนิดนี5จะให้ผลเ ป็นจริง

เมื�อค่าในตวักระทําเป็นเท็จ และให้ผลลพัธ์เป็นเท็จเมื�อค่าของตวักระทําเป็นจริง 
 

 
 Not   ตัวถูกกระทํา 
 
 

 

ตารางที" 4.15 ค่าความจริงของการกระทําเชิงตรรกะแบบนอต 

ตวักระทํา Not ตัวกระทํา 
True False 
False True 
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ตวัอย่างที" 4.21 การใช้เครื�องหมายดําเนินการเชิงตรรกะ 

บรรทดั โคด้ 
1 program sampl e19 
2 dim val1, val2, val3, val4 as byte  

3 main:  
4      val1 = 20  
5      val2 = 40  
6      val3 = 30  
7      if ((val1 >= 10) and (val1 <= 30)) then  
8         val4 = 1  
9      end if  
10      if ((val2 >= val1) or (val2 <= val3)) then  
11         if ((val3 >= val1) xor not (val3 <= val4)) then  
12            val4 = 0  
13         end if  
14      end if  
15 end.  

 

 

 จากตวัอย่าง 4.21 เป็นการประยุกต์ใช้เครื�องหมายดําเนินการเชิงตรรกะ ซึ�งมีรายละเ อียด 

การทํางานของโปรแกรมดงัต่อไปนี5 

 บรรทดัที� 2 ประกาศตวัแปรชื�อว่า val1 val2 val3 และ val4 โดยแต่ละตวัเป็นตวัแปร 

   ชนิด byte 

 บรรทดัที� 4 กําหนดให้ตวัแปร val1 มีค่าเป็น 20 

 บรรทดัที� 5 กําหนดให้ตวัแปร val2 มีค่าเป็น 40 

 บรรทดัที� 6  กําหนดให้ตวัแปร val3 มีค่าเป็น 30 

 บรรทดัที� 7-9 เป็นการตรวจสอบเงื�อนไข 2 เงื�อนไขด้วยตวัดําเนินการแอนด์ โดยเงื�อนไข 

   ทางซ้ายเป็นการเปรียบเทียบว่าค่าในตวัแปร val1 ซึ�งมีค่าเป็น 20 นั 5น 

   มากกว่าหรือเท่ากบั 10 หรือไม่ จึงได้ผลลพัธ์ของการเปรียบเทียบเป็น จริง  

   ส่วนเงื�อนไขทางด้านขวาเป็นการเปรียบเทียบว่า ค่าในตวัแปร val1 น ั 5นมี 

   ค่าน้อยกว่าหรือเท่ากบั 30 หรือไม่ จึงได้ผลลพัธ์จากการเปรียบเทียบเป็น  

   จริง สุดท้าย ด้วยผลลพัธ์จากเงื�อนไขทั 5ง 2 จึงนํามาเปรียบเทียบเชิงตรรกะ 

   ด้วยแอนด์ ดงัน ั 5น เมื�อเงื�อนไขทางซ้ายเป็นจริง และ เงื�อนไขทางขวาก็เป็น 

   จริง จึงทําให้เงื�อนไขของการกระทําแบบแอนด์เป็นจริง ทําให้บรรทดัที� 8  

   ทํางาน นั �นคือ ทําให้ค่าของตวัแปร val4 มีค่าเป็น 1  

บรรทดัที� 10-14   เป็นการตรวจสอบเงื�อนไข 2 เงื�อนไขด้วยตวัดําเนินการออร์ โดยเงื�อนไข 

ทางซ้ายเป็นการเปรียบเทียบว่าค่าในตวัแปร val2ซึ�งมีค่าเป็น 40 นั 5น 
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บทที� 4 หลกัภาษาเบสิก 

มากกว่าหรือเท่ากบัค่าที�เก็บในตวัแปร val1 ซึ�งเก็บค่า 20 หรือไม่ จึงได้ 

ผลลพัธ์ของการเปรียบเทียบของเงื�อนไขทางซ้ายเป็น จริง ส่วนเงื�อนไข 

ทางขวาเป็นการเปรียบเทียบค่าที�เก็บในตวัแปร val2ว่าน้อยกว่าค่าใน 

ตวัแปร val3 ซึ�งเก็บค่า 30 จึงทําให้เงื�อนไขเป็น เท็จ และเมื�อนําผลลัพธ์ ที�

เป็นจริงมาออร์กบัผลลพัธ์ที�เป็นเท็จจึงทําให้การเปรียบเทียบได้ผลเ ป็นจริง 

ดงัน ั 5น เมื�อเงื�อนไขนี5เป็นจริง จึงทําให้มีการทํางานในบรรทดัที� 11 ถึง 13 

 บรรทดัที� 11-13  เมื�อเงื�อนไขในบรรทดัที� 10 เป็นจริง จะทําการเปรียบเทียบเงื�อนไข 2  

   เงื�อนไขว่าเป็นจริงหรือไม่ด้วยเครื�องหมายดําเนินการเอ็กซ์คลูซีฟออร์ โดย 

   เงื�อนไขทางซ้ายเป็นการเปรียบเทียบค่าในตวัแปร val2 ซึ�งเก็บค่า 40 นั 5น 

   มากกว่าหรือเท่ากบัค่าที�เก็บในตวัแปร val1 ซึ�งมีค่าเป็น 20 หรือไม่ จึงได้ 

   ผลลพัธ์เป็น จริง ส่วนเงื�อนไขทางขวาเป็นการหาน็อตของการเปรียบเทียบ 

   ค่าที�เก็บใน val3 ซึ�งมีค่าเป็น 30 นั 5นน้อยกว่าค่าที�เก็บในตวัแปร val4 ซึ�งมี 

   ค่าเป็น 1 หรือไม่ จึงได้ผลลพัธ์ของการเปรียบเทียบด้วยเครื�องหมายน้อย 

   กว่าหรือเท่ากบัเป็น เท็จ แต่เมื�อนํามาน็อต จึงทําให้ผลการเปรียบเทียบ 

   ทางด้านขวาเป็นเท็จ ดงัน ั 5น เมื�อผลลพัธ์ทางด้านซ้ายมีค่าเป็นจริง และ 

   ผลลพัธ์ทางด้านขวามีค่าเป็นจริง เมื�อกระทําด้วยเอ็กซ์คลูซีฟออร์ จึงได้ผล 

   เป็นเท็จ ทําให้โปรแกรมไม่ทําการประมวลผลบรรทดัที� 12 

 ดงัน ั 5น เมื�อโปรแกรมตวัอย่าง 4.21 ทํางานเสร็จสิ5นจะได้ค่าที�เก็บในตวัแปรแต่ละตวัเป็นดงันี5 

  val1 มีค่าเป็น 20 

  val2 มีค่าเป็น 40 

  val3 มีค่าเป็น 30 

  val4  มีค่าเป็น 1 

 

 

21. สรุป 

  

จากบทนี5ได้ศึกษาหลกัภาษาเบสิกเกี�ยวกบัโครงสร้างของโปรแกรม การเขียนคําอธิบาย  

สญัพจน์ คําสําคญัที�ห้ามนําไปใช้ต ั 5งชื�อตวัแปร/ค่าคงที�/โปรแกรมย่อย ประเภทตวัแปรที�ภาษาเบสิก

ของ mikroBasic PIC สนบัสนุน การประกาศตวัแปร การใช้งานตวัแปร การใช้ค่าคงที�เพื�อเพิ�มความ

124 เรียนรู้ไมโครคอนโทรลเลอร์ PIC ด้วย mikroBasic โดย อ.จารุต  บุศราทจิ 

 

บทที� 4 หลกัภาษาเบสิก โดย อ.จารุต  บุศราทจิ 

ยืดหยุ่นแก่โปรแกรมที�เขียน การประกาศเลเบลเพื�อใช้เป็นชื�ออ้างอิงตําแหน่งของถ้อยแถลง การใช้

ตวัแปรแถวลําดบัเพื�อลดความซบัซ้อนในการเขียนโปรแกรม รวมถึงการประยุกต์ใช้ตวัแปรแบบแถว

ลําดบั สายอกัขระ ตวัชี5ที�ทําหน้าที�ชี5ไปยงัตําแหน่งของหน่วยความจํา การใช้โครงสร้างเพื�อจ ัด

หมวดหมู่ข้อมูล ทําให้มองข้อมูลเป็นกลุ่มก้อน ง่ายต่อการบริหารจดัการ การสร้างชนิดตวัแปรชึ5นใช้

เอง ไดเร็กทีฟควบคุมการทํางานของตวัแปลภาษา นิพจน์ และเครื�องหมายดําเ นินการ เกี�ย วก ับ

คณิตศาสตร์ การเปรียบเทียบ บิต ตรรกะ ซึ�งเป็นประโยชน์ต่อการพฒันาทกัษะการเขียนโปรแกรม

ภาษาเบสิก 

สําหรบัเนื5อหาบทที� 5 เกี�ยวข้องกบัการเขียนโปรแกรมแบบโครงสร้าง คือ เขียนโปรแกรม

แบบมีลําดบัข ั 5น เขียนโปรแกรมแบบมีเงื�อนไข เขียนโปรแกรมแบบทําซํ5า และการเขียนโปรแกรม

ย่อยทั 5งที�เป็นโปรแกรมย่อยแบบไม่ต้องคืนค่ากลบั และการเขียนโปรแกรมย่อยประเภทฟงัก์ชนัที�คืน

ค่าการทํางานกลบัมาให้กบัระบบ 

  


