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แนะน า ATmega1280 

 

จารตุ  บศุราทจิ 

คณะเทคโนโลยสีารสนเทศ 

มหาวทิยาลยัราชภัฏเพชรบรุี 

 

 ในบอรด์รุ่น ET-EASY MEGA1280 (DUINO MEGA) ของบรษัิทอทีที ีไดเ้ลอืกใช ้ ชพิ

ไมโครคอนโทรลเลอร์  ATmega1280 ทีเ่ป็นชพิตระกลู AVR ของบรษัิท Atmel รองรับการเขยีนโปรแกรม ภาษาซี

ของ Arduino ไดท้นัทมีาเป็นหน่วยประมวลผลหลกั โดยชพิรุ่นนี้ มหีน่วยความจ าแฟลชส าหรับเก็บเขยีนโปรแกรม 

128 กโิลไบต ์มหีน่วยความจ าแรม 8 กโิลไบต ์มี EEPROM อกี 4 กโิลไบตส์ าหรับใชเ้ป็นทีเ่ก็บขอ้มลูถาวรไดเ้มือ่

ไมม่ไีฟเลีย้ง และยังมขีาน าเขา้/สง่ออก หรอืไอ/โอ (I/O) ส าหรับตอ่ใชง้านทัว่ไป 86 ขา มี PWM (ส าหรับควบคมุ

อตัราการหมนุของมอเตอร์ ) ทีก่ าหนดความละเอยีดไดร้ะดบั 16 บติใหใ้ชง้านถงึ 12 ชอ่งสญัญาณ มชีอ่งสือ่สาร

แบบอนุกรม 4 พอรต์ และสามารถแปลงสญัญาณแอนาล็อกเป็นดจิทิลั (ADC) อกี 16 ชอ่งสญัญาณ ซึง่จะเห็นวา่มี

ความสามารถพืน้ฐานทีม่ากพอส าหรับงานควบคมุทีห่ลากหลายเลยทเีดยีว 

 

 
รูปที ่1 บอรด์ ET-EASY MEGA1280 ของบรษัิท ETT 

  

 บทความนีเ้ขยีนขึน้มาเพือ่แนะน าชพิ ATmega1280 ทีใ่ชก้บับอรด์ ET-EASY MEGA1280 โดยเนือ้หา

ครอบคลมุในเรือ่งของคณุสมบตัขิองชพิ และสถาปัตยกรรมของหน่วยประมวลผล อนัไดแ้ก ่ หนา้ทีข่องพอรต์  

เรจสิเตอรท์ัว่ไป เรจสิเตอรส์ถานะการท างาน และเรจสิเตอรช์ีต้ าแหน่งของสแตก ซึง่จะไดเ้ป็นขอ้มลูพืน้ฐาน

ประกอบการตดัสนิใจเลอืกใชผ้ลติภัณฑข์องบรษัิทในชพิตระกลู ATmega  
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คณุสมบตั ิ

 

• เป็นไมโครคอนโทรลเลอรข์นาด 8 บติ ประสทิธภิาพสงูแตใ่ชพ้ลงังานต า่ ในตระกลู AVR®  

• สถาปัตยกรรมแบบ RISC 

– มชีดุค าสัง่ 135 ค าสัง่ และสว่นใหญค่ าสัง่เหลา่นีจ้ะใชเ้พยีง 1 สญัญาณนาฬกิาในการประมวลผลค าสัง่  

– มเีรจสิเตอรส์ าหรับใชง้านทัว่ไปขนาด 8 บติ จ านวน 32 ตวั 

– ท างานไดส้งูสดุที ่16 ลา้นค าสัง่ตอ่วนิาที (MIPS) เมือ่ใชส้ญัญาณนาฬกิา 16 เมกะเฮริซ์ (MHz)  

• หน่วยความจ า 

– หน่วยความจ าแฟลชส าหรับโปรแกรมขนาด 128 กโิลไบต ์เขยีน/ลบได ้10,000 ครัง้ 

– หน่วยความจ าแบบ EEPROM ขนาด 4 กโิลไบต ์เขยีน/ลบได ้100,000 ครัง้ 

– หน่วยความจ าแรมชนดิเอสแรม (SRAM) ขนาด 8 กโิลไบต ์

– เก็บขอ้มลูไดก้วา่ 20 ปีทีอ่ณุหภมู ิ85°C และกวา่ 100 ปีทีอ่ณุหภมู ิ25°C 

• มรีะบบโปรแกรมตวัเองอยูใ่นตวัชพิ 

• สามารถท าการอา่นขณะเขยีนไดจ้รงิ โดยสามารถล็อกการท างานไดเ้พือ่ความปลอดภัยของซอฟตแ์วร์  

• มกีารเชือ่มประสานกบั JTAG (IEEE std. 1149.1 compliant)  

• คณุสมบตักิารเชือ่มตอ่กบัอปุกรณ์ภายนอก 

– มตีวัตัง้เวลาและตวันับขนาด 8 บติ จ านวน 2 ตวั ทีส่ามารถแยกโหมดการท างานจากกนัได ้ 2 โหมด  

   คอื Prescalar และ Compare 

– มตีวัตัง้เวลาและตวันับขนาด 16 บติ จ านวน 4 ตวั ทีแ่ยกโหมดการท างานได ้3 โหมด คอื Prescaler,  

  Compare- และ Capture 

– มตีวันับแบบเวลาจรงิ (Real Time Counter) ทีแ่ยกวงจรก าหนดความถีไ่ด ้

– ม ีPWM จ านวน 12 ชอ่งสญัญาณทีส่ามารถก าหนดความละเอยีดได ้16 บติ 

– มตีวัปรับผลการเปรยีบเทยีบของเอาตพ์ุต 

– มตีวัแปลงสญัญาณแอนาล็อกใหเ้ป็นดจิทิลัขนาด 10 บติ จ านวน 16 ชอ่งสญัญาณ  

– มพีอรต์สือ่สารอนุกรมทีส่ามรารถก าหนดอตัราการรับ/สง่ไดจ้ านวน 4 พอรต์ 

– เชือ่มประสานอนุกรมแบบ SPI ไดท้ัง้การเป็นมาสเตอรแ์ละสเลฟ (Master/Slave) 

– มกีารเชือ่มประสานแบบอนุกรมดว้ยสายสญัญาณ 2 เสน้แบบ สง่ขอ้มลูแบบเรยีงไบต์ (Byte Oriented) 

– มตีวัตัง้เวลาแบบวอตชด็์อกทีส่ามารถก าหนดการท างานไดโ้ดยสามารถแยกสญัญาณนาฬกิาได ้ 

   จากตวัชพิ 

– มตีวัแปรยีบเทยีบสญัญาณแบบแอนาล็อกอยูใ่นตวั  

– มกีารรองรับการขดัจังหวะและการเวก-อพั (Wake-up) เมือ่มกีารเปลีย่นแปลงเกดิขึน้กบัขาของชพิ 

• คณุสมบตัพิเิศษ 

– มรีะบบเริม่ระบบเมือ่มกีารรเีซ็ตและมรีะบบตรวจจับการเกดิบราวนเ์อาท ์(Brown-out) ทีส่ามารถ 

  ก าหนดการท างานได ้

– มตีวัตรวจหาความเทีย่งตรงของออสซเิลเตอรอ์ยูใ่นตวั (Internal Calibrated Oscillator) 

– มแีหลง่การขดัจังหวะทัง้ภายในและภายนอก (External and Internal Interrupt Sources) 

– มโีหนดการท างานสลปี 6 แบบ คอื : Idle, ADC Noise Reduction, Power-save, Power-down,  

   Standby, และ Extended Standby 

• ไอ/โอ และตวัถัง 

– มขีาของไอ/โอทีส่ามารถก าหนดการท างานได ้86 ขา 

– ตวัถังแบบ TQFP ชนดิ 100 ขา  

• ชว่งอณุหภมูทิีช่พิท างานได ้-40°C ถงึ 85°C 

• การใชพ้ลงังาน 

– โหมดการท างาน: ที ่1 MHz ตอ้งการแรงดนั 1.8V กระแส 500 μA 

– โหมดเพาเวอรด์าวน ์(Power-down) ตอ้งการกระแสเพยีง 0.1 μA ทีแ่รงดนั 1.8V 
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รูปที ่2 การจัดเรยีงขาของ ATmega1280 
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สถาปตัยกรรมของชพิ 

 

 
รูปที ่3 ผังอธบิายสว่นประกอบชพิ ATmega1280 

 

จากรูปที ่3 เรามาดหูนา้ทีข่องพอรต์ A ถงึ L วา่แตล่ะพอรต์นัน้ท าหนา้ทีอ่ยา่งไร 

 

 

Port A (PA7..PA0) 

 พอรต์ A เป็นไอ/โอพอรต์แบบท างาน 2 ทศิทาง (bi-directional I/O port) ขนาด 8 บติ ทีม่วีงจรพูลอพั

อยูภ่ายใน (เลอืกไดเ้ป็นรายบติ) จงึสามารถท างานเป็นเอาตพ์ุตไดท้ัง้แบบซงิคแ์ละซอรส์  

 

 

Port B (PB7..PB0) 

 พอรต์ B เป็นไอ/โอพอรต์แบบท างาน 2 ทศิทาง ขนาด 8 บติ ทีม่วีงจรพูลอพัอยูภ่ายใน (เลอืกไดเ้ป็นราย

บติ) สามารถท างานเป็นเอาตพ์ุตไดท้ัง้แบบซงิคแ์ละซอรส์  จดุเดน่ของพอรต์นีก็้คอื เป็นพอรต์ทีม่คีวามสามารถใน

การขบักระแสไดด้กีวา่พอรต์อืน่ๆ 

 

 

Port C (PC7..PC0) 

 พอรต์ C เป็นไอ/โอพอรต์แบบท างาน 2 ทศิทาง ขนาด 8 บติ ทีม่วีงจรพูลอพัอยูภ่ายใน (เลอืกไดเ้ป็นราย

บติ) จงึสามารถท างานเป็นเอาตพ์ุตไดท้ัง้แบบซงิคแ์ละซอรส์   
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Port D (PD7..PD0) 

 พอรต์ D เป็นไอ/โอพอรต์แบบท างาน 2 ทศิทาง ขนาด 8 บติ ทีม่วีงจรพูลอพัอยูภ่ายใน (เลอืกไดเ้ป็นราย

บติ) จงึสามารถท างานเป็นเอาตพ์ุตไดท้ัง้แบบซงิคแ์ละซอรส์   

 

 

Port E (PE7..PE0) 

 พอรต์ E เป็นไอ/โอพอรต์แบบท างาน 2 ทศิทาง ขนาด 8 บติ ทีม่วีงจรพูลอพัอยูภ่ายใน (เลอืกไดเ้ป็นราย

บติ) จงึสามารถท างานเป็นเอาตพ์ุตไดท้ัง้แบบซงิคแ์ละซอรส์   

 

 

Port F (PF7..PF0) 

 พอรต์ F รองรับการน าเขา้เพือ่ท าการแปลงสญัญาณแอนาล็อกมาเป็นดจิทิลั  

 พอรต์ F เป็นไอ/โอพอรต์แบบท างาน 2 ทศิทาง ขนาด 8 บติ ทีม่วีงจรพูลอพัอยูภ่ายใน (เลอืกไดเ้ป็นราย

บติ) จงึสามารถท างานเป็นเอาตพ์ุตไดท้ัง้แบบซงิคแ์ละซอรส์   

 พอรต์ F รองรับหนา้ทีก่ารเชือ่มประสานกบั JTAG และถา้มกีารเปิดการท างานการเชือ่มประสานกบั JTAG 

ตวัพูลอพัของขา PF7(TDI), PF5(TMS), และ PF4(TCK) จะท างานจนกวา่จะเกดิการรเีซ็ต 

 

 

Port G (PG5..PG0) 

 พอรต์ G เป็นไอ/โอพอรต์แบบท างาน 2 ทศิทาง ขนาด 8 บติ ทีม่วีงจรพูลอพัอยูภ่ายใน (เลอืกไดเ้ป็นราย

บติ) จงึสามารถท างานเป็นเอาตพ์ุตไดท้ัง้แบบซงิคแ์ละซอรส์   

 

 

Port H (PH7..PH0) 

 พอรต์ H เป็นไอ/โอพอรต์แบบท างาน 2 ทศิทาง ขนาด 8 บติ ทีม่วีงจรพูลอพัอยูภ่ายใน (เลอืกไดเ้ป็นราย

บติ) จงึสามารถท างานเป็นเอาตพ์ุตไดท้ัง้แบบซงิคแ์ละซอรส์   

 

 

Port J (PJ7..PJ0) 

 พอรต์ J เป็นไอ/โอพอรต์แบบท างาน 2 ทศิทาง ขนาด 8 บติ ทีม่วีงจรพูลอพัอยูภ่ายใน (เลอืกไดเ้ป็นราย

บติ) จงึสามารถท างานเป็นเอาตพ์ุตไดท้ัง้แบบซงิคแ์ละซอรส์   

 

 

Port K (PK7..PK0) 

 พอรต์ K รองรับการน าเขา้เพือ่ท าการแปลงสญัญาณแอนาล็อกมาเป็นดจิทิลั  

 พอรต์ K เป็นไอ/โอพอรต์แบบท างาน 2 ทศิทาง ขนาด 8 บติ ทีม่วีงจรพูลอพัอยูภ่ายใน (เลอืกไดเ้ป็นราย

บติ) จงึสามารถท างานเป็นเอาตพ์ุตไดท้ัง้แบบซงิคแ์ละซอรส์   

 

 

Port L (PL7..PL0) 

 พอรต์ L เป็นไอ/โอพอรต์แบบท างาน 2 ทศิทาง ขนาด 8 บติ ทีม่วีงจรพูลอพัอยูภ่ายใน (เลอืกไดเ้ป็นราย

บติ) จงึสามารถท างานเป็นเอาตพ์ุตไดท้ัง้แบบซงิคแ์ละซอรส์   

 

 

  



October 18, 2009 บทความแนะน า ATmega1280 

 

6 © 2009 ETT Co., Ltd. | www.etteam.com 

 

 
รูปที ่4 ผังสถาปัตยกรรม 

 

เรจสิเตอรเ์ก็บสถานะของ AVR: SREG 

 

 เรจสิเตอรเ์ก็บสถานะจัดเก็บสารสนเทศเกีย่วกบัผลของการท างานทีเ่กดิจากการประมวลผลชดุค าสัง่

เกีย่วกบัการค านวณครัง้หลงัสดุ ซึง่ขอ้มลูนีม้ปีระโยชนต์อ่การน าไปใชเ้ป็นเงือ่นไขส าหรับการท างานของค าสัง่

ถัดไป 

 สิง่ทีจ่ะตอ้งระลกึอยูเ่สมอก็คอื เรจสิเตอรป์ระเภทนีจ้ะถกูปรับปรุงคา่หลงัจากมกีารด าเนนิงานดว้ยหน่วย

ประมวลผลทางคณติศาสตรแ์ละตรรกะหรอืเอแอลอย ู (ALU: Arithmetic and Logic Unit) ซึง่เราสามารถหา

รายละเอยีดของผลทีเ่กดิขึน้ไดจ้ากเอกสารของชพิ 

 เรจสิเตอรเ์ก็บสถานะจะไม่ ถกูจัดเก็บโดยอตัโนมัตเิมือ่เขา้สูก่ารเรยีกโปรแกรมยอ่ยทีต่อบสนองการ

ขดัจังหวะและไมถ่กูน ากลบัคนืหลงัจากทีก่ารขดัจังหวะนัน้เสร็จสิน้แลว้ น่ันหมายความวา่ ผูเ้ขยีนโปรแกรมจะตอ้ง

ด าเนนิการสิง่เหลา่นีด้ว้ยตนเอง 

 จากรูปที ่5 จะเห็นวา่มบีติเก็บสถานะของการท างานดว้ยกนั  8 บติ คอื 

 

 
รูปที ่5 โครงสรา้ง SREG 

 

• Bit 7 – I: Global Interrupt Enable 

บติการเปิดการท างานของการขดัจังหวะแบบโกลบอลจะถกูก าหนดเป็น  1 หรอืถกูเซ็ต (set) เพือ่ยอมใหม้ี

การท าการขดัจังหวะได ้ แตถ่า้บตินีเ้ป็น 0 หรอืถกูลา้งคา่ (cleared) จะหมายความวา่ไมม่กีารเกดิการขดัจังหวะ ณ 

ขณะเวลานัน้ น่ันหมายความวา่  บติ I จะถกูลา้งคา่โดยฮารด์แวรเ์องเมือ่มเีกดิการขดัจังหวะไปเป็นทีเ่รยีบรอ้ยแลว้ 

และจะถกูเซ็ตคา่ดว้ยค าสัง่ RETI เพือ่ท าการขดัจังหวะครัง้ตอ่ไป  นอกจากนี้ เราสามารถเซ็ตและลา้งคา่บติ  I ได ้

ดว้ยค าสัง่ SEI และ CLI 



October 18, 2009 บทความแนะน า ATmega1280 

 

7 © 2009 ETT Co., Ltd. | www.etteam.com 

 

 

• Bit 6 – T: Bit Copy Storage 

 ค าสัง่คดัลอกบติทีช่ ือ่วา่  BLD (Bit LoaD) และ BST (Bit STore) จะใชบ้ติ T เป็นแหลง่ขอ้มลูบติหรอืที่

เก็บบติระหวา่งทีท่ างาน น่ันหมายความวา่ เมือ่เราสัง่ BST จะมกีารน าบติจากเรจสิเตอรม์าเก็บเอาไวท้ีบ่ติ T และ

เมือ่เราใชค้ าสัง่ BLD ก็จะน าบติจากบติ T ไปเก็บในเรจสิเตอร ์

 

• Bit 5 – H: Half Carry Flag 

 บติ H จะใชก้บัการค านวณเกีย่วกบั BCD 

 

• Bit 4 – S: Sign Bit 

 บติ S เป็นทีเ่ก็บผลของเครือ่งหมายของตวัเลข โดยค านวณมาจาก S = N ⊕ V 

 

• Bit 3 – V: Two’s Complement Overflow Flag 

 บติ V ใชใ้นการสนับสนุนการท า 2 คอมพลเีม็นต ์(Two’s complement) ของตวัเลข 

 

• Bit 2 – N: Negative Flag 

 บติ N เป็นตวับอกวา่จากการค านวณหรอืด าเนนิการทางตรรกศาสตร์นัน้กอ่ใหเ้กดิผลลพัธค์า่ลบหรอืไม่ 

 

• Bit 1 – Z: Zero Flag 

 บติ Z เป็นตวัชีใ้หรู้ว้า่จากการค านวณหรอืด าเนนิการทางตรรกศาสตรแ์ลว้เกดิคา่เป็น 0 หรอืไม่ 

 

• Bit 0 – C: Carry Flag 

 บติ C เป็นทีเ่ก็บผลวา่จากการค านวณหรอืด าเนนิการทางตรรกศาสตรแ์ลว้เกดิการยมืบติกนัหรอืไม่  

 

 

เรจสิเตอรใ์ชง้านท ัว่ไป 

 

เรจสิเตอรใ์ชง้านทัว่ไปหรอืจพีอีาร์  (GPR  File : General Purpose Register File) เป็นเรจสิเตอรท์ีถ่กู

ก าหนดขึน้มาเพือ่ใชก้บัชดุค าสัง่แบบ RISC ของ AVR ซึง่ในการท างานของค าสัง่นัน้จะมกีารน าเขา้ขอ้มลู (output 

operand) จากเรจสิเตอรไ์ปใชง้าน และสง่เขา้ขอ้มลู (input operand) จากค าสัง่มาเก็บในเรจสิเตอรด์งันี ้

• One 8-bit output operand and one 8-bit result input 

• Two 8-bit output operands and one 8-bit result input 

• Two 8-bit output operands and one 16-bit result input 

• One 16-bit output operand and one 16-bit result input 

 

 
รูปที ่6 โครงสรา้ง GPR 
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เรจสิเตอร ์X,Y และ Z 

 

 จากรูปที ่6 จะมกีารมองกอ้นของเรจสิเตอรใ์หเ้ป็น 16 บติ จ านวน 3 ตวั คอื เรจสิเตอร์  X, Y และ Z ซึง่แต่

ละตวัจะใชเ้รจสิเตอรต์ามรูปที ่7 

 

 
รูปที ่7 โครงสรา้งเรจสิเตอร ์XYZ 

 

 

 

ตวัชีส้แตก 

 

 สแตกถกูใชง้านส าหรับการเก็บขอ้มลูชัว่คราว เชน่ ตวัแปรภายใน  (local variables) เก็บค าแหน่งของ

ต าแหน่งถัดไปทีจ่ะตอ้งกระท ากอ่นมกีารขดัจังหวะหรอืเรยีกโปรแกรมยอ่ย  และตวัชีต้ าแหน่งสแตกจะมหีนา้ที่เก็บ

คา่ต าแหน่งสงูสดุของสแตก (TOS: Top Of Stack) เอาไว ้

 ตวัชีส้แตกจะชีไ้ปยังขอ้มลูในหน่วยความจ าแรมทีถ่กูใชเ้ป็นสแตก ตามแตท่ีโ่ปรแกรมยอ่ยหรอืโปรแกรม

ตอบสนองการขดัจังหวะก าหนดเอาไว ้

 ในชพิ AVR นัน้ตวัชีส้แตกจะเป็นเรจสิเตอรข์นาด 8 บติ จ านวน 2 ตวั เรยีกวา่ SPH และ SPL (ดงัรูปที ่8)  

 

 
รูปที ่8 โครงสรา้งตวัชีส้แตก 

 

 

สรปุ 

 

 จากคณุสมบตัขิองชพิ ATmega 1280 รวมถงึหนา้ทีข่องพอรต์และเรจสิเตอรท์ีเ่กีย่วขอ้ง คงเพยีงพอ

ส าหรับเป็นขอ้มลูเบือ้งตน้ส าหรับเป็นจดุเริม่ตน้ส าหรับผูท้ีส่นใจศกึษาการเขยีนโปรแกรมดว้ยชพิดงักลา่ว ดงันัน้ ถา้

ตอ้งการทราบรายละเอยีดทีม่ากกวา่นี ้ผูเ้ขยีนแนะน าใหอ้า่นไดจ้ากเอกสารประกอบชพิทีท่างบรษัิท  Atmel ได ้

เตรยีมไวใ้หแ้ลว้ หรอืดาวนโ์หลดเอกสารไดจ้ากบรษัิทอทีที ีครับ 

 สดุทา้ย ขอขอบคณุทางบรษัิทอทีทีทีีไ่ดเ้ปิดโอกาสใหผ้มไดเ้ขยีนบทความดา้นนีอ้กีครัง้หลงัจากทีห่า่ง

เหนิกนัไปนานเลยทเีดยีว และหวงัวา่คงพอเป็นประโยชนส์ าหรับผูท้ีส่นใจไมม่ากก็นอ้ยครับผม 


