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บทท่ี 3 
การติดต้ังโปรแกรมและการดาวนโหลดโปรแกรม 

 
3.1  การเตรียมการในสวนของฮารดแวร  
 กอนจะมีการเขียนโปรแกรม และ ดาวนโหลดโปรแกรมควรมีการเตรียมพรอมในสวนของฮารดแวรเสีย
กอนโดยสามารถทําไดตามขั้นตอนตางๆ ดังตอไปนี้ 
 
ข้ันตอนท่ี 1  ทําการตอวงจรหรือ เซนเซอรตางๆ ของหุนยนตตามตองการใหเรียบรอย 
ข้ันตอนท่ี 2   เชื่อมตอบอรด ET-ROBOT STAMP P40  เขากับเคร่ืองคอมพิวเตอรทางพอรตอนุกรม (COM Port) 
ข้ันตอนท่ี 3   เชื่อมตอแหลงจายไฟใหกับบอรด (VDC IN) ซึ่งสามารถใสไดหลายจุดใหใสเพียงจุดใดจุดหนึ่งเทานั้น 
ข้ันตอนท่ี 4   เชื่อมตอคอมพิวเตอรทาง Serial Port เขากับขั้วตอ PROGRAM (Connector 5 Pin)  ตามตําแหนงดังรูป 
ข้ันตอนท่ี 5   เปดสวิตช ON 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

รูปที่  3.1 ลักษณะของบอรด ET-ROBOT STAMP P40 
 
 

VDC IN 

ตอสายดาวนโหลดโปรแกรม 

เปดสวิตช ON 
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3.2 การติดตั้งโปรแกรม  BASIC  STAMP    
การที่เราจะสามารถเขียนโปรแกรมเพื่อควบคุมให Robot ทํางานไดน้ัน กอนอ่ืนจะตองทําการติดต้ังซอรฟ

แวร สําหรับใชเปนตัวเขียนโปรแกรม (Editor) และ ใชในการโปรแกรม (Programming) ขอมูลลงในตัว CPU เบสิก
แสตมปกอน โดยซอรฟแวรดังกลาวนี้มีชื่อเรียกวา Basic Stamp Editor  มีดวยกันอยูหลายเวอรชันสามารถเลือกใชได
ตามความตองการเชน เวอรชัน V1.33 และ V2.0 จะทํางานบนระบบปฏิบัติการวินโดวโดยมีความตองการของระบบ 
(System Requirements) ดังตอไปนี้ 

 
• 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.   ใหใสแผน CD โปรแกรมแลวเขาไปใน Folders    ที่อยูของไฟล Setup สําหรับทําการติดต้ังโปรแกรมซึ่งจะใช

เวอรชันไหนก็ได โดยใหดับเบิลคลิกเมาส ที่ไอคอนของเวอรชันที่ตองการติดต้ังซึ่งในตัวอยางนี้จะติดต้ังเวอรชัน 
V1.33  

        : สําหรับเวอรชัน V1.33 
        : สําหรับเวอรชัน V2.0 
2. จากนั้นจะปรากฏหนาตางดังรูปที่ 3.2 ใหคลิกเลือก Next> เพ ื่อเขาสูขั้นตอนตอไป  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 รูปที่  3.2  แสดงหนาตางตอบรับการติดต้ังโปรแกรม 
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3. เลือกเปน Modify แลวคลิกเมาสไปที่  NEXT>   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.3 หนาตางสําหรับเลือกรูปแบบของการติดต้ังโปรแกรม 
 

4. จะปรากฏหนาตางดังรูปที่ 3.4 ใหคลิกเมาสที่ Next>   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.4 แสดงหนาตาง Custom Setup 
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5. จะปรากฏหนาตางแสดงรายละเอียดตางๆ ดังรูปที่ 3.5 ใหคลิกเลือกเมาสที่ Install เพื่อเร่ิมตนการติดต้ังโปรแกรม 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.5  หนาตางแสดงรายละเอียดของการติดต้ังโปรแกรม 
 
7.    จากนั้นโปรแกรมจะทําการติดต้ังใหเราเองโดยอัตโนมัติโดยจะแสดงแถบความกาวหนาดังรูปที่ 3.6  
 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

รูปที่ 3.6 หนาตางแสดงความกาวหนาของการติดต้ังโปรแกรม 
 

8.   เมื่อกระบวนการติดต้ังเสร็จสิ้นจะปรากฏหนาตางดังรูปที่ 3.7 ใหคลิกเมาสเลือกที่ Finish  เปนการเสร็จสิ้นการติด
ต้ังโปรแกรม 
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รูปที่ 3.7 หนาตางแสดงการสิ้นสุดการติดต้ังโปรแกรม 
 
3.3 การเขียนโปรแกรมและการดาวนโหลด 

หลังจากทําการติดต้ังโปรแกรม และ การเตรียมการในสวนของฮารดแวรเรียบรอยแลวตอไปจะเปนการแสดงตัว
อยางการใชงานโปรแกรม Basic Stamp Editor โดยสามารถทําไดดังขั้นตอนตางๆ ตอไปนี้ 

-  เปดโปรแกรม Basic Stamp Editor ซึ่งสามารถทําไดโดยดับเบิลคลิกที่ไอคอน BASIC StampEditor หรือ 
คลิกเลือกที่ Start → Programs→Parallax Inc  ดังรูปที่ 3.8  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  รูปที่ 3.8 แสดงการเขาสูโปรแกรม Stamp Editor
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- จะปรากฏหนาตางการทํางานดังรูปที่ 3.9 ใหเลือกเบอรของ CPU Basic Stamp ในที่น้ีคือ BS2p 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.9 แสดงการเลือกเบอรของตัว Basic Stamp ที่ใช 
 
 หลังจากเลือกเบอรแลวจะปรากฏขอความในพื้นที่ของการเขียนโปรแกรมดังรูปที่ 3.10   
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.10 แสดงเบอรของ Basic Stamp ที่ถูกเลือก 
 

- เขียนโคดโปรแกรมที่ตองการ ดังเชนตัวอยางดานลาง 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.11 แสดงตัวอยางการเขียนโคดโปรแกรม 
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- เลือกพอรตสื่อสารอนุกรม COM1 หรือ COM2 เลือกใหตรงกับที่ใชงานอยู (พอรตที่ตออยูกับบอรด)  
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.12 แสดงการเลือกพอรตการสื่อสารอนุกรมสําหรับการดาวนโหลดโปรแกรม 
 

- เมื่อเรียบรอยแลวสั่ง RUN  (Ctrl+R) เพื่อดาวนโหลดโปรแกรม  ดังรูปที่ 3.13  
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.13 การสั่ง Run เพื่อดาวนโหลดโปรแกรม 
 

ซึ่งจะปรากฏหนาตางแสดงการโปรแกรมขอมูลลง CPU ดังรูปดานลางนี้  ตัวเบสิกแสตมปก็จะเริ่มทํางาน
ตามคําสั่งที่เราเขียนขึ้น ซึ่งเราสามารถถอดสายดาวนโหลดออกได  เพื่อปลอยให Robot ว่ิงไดอยางอิสระตาม
โปรแกรมที่เราออกแบบขึ้น 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.14  หนาตางแสดงสภาวะการโปรแกรมขอมูลลง 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  
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  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 



คูมือการใชงาน ET-ROBOT  STAMP P40   

 -52-  www.ett.co.th 

บทท่ี 5 
การควบคุมหุนยนตแบบมีเงื่อนไข 

 

 การควบคุมหุนยนตแบบมีเงื่อนไขที่วานี้ หมายถึง การสั่งงานใหหุนยนตปฏิบัติงานตางๆ พรอมกับทําการ
ตรวจสอบสภาวะของอุปกรณอินพุตเซนเซอรตางๆ ดวยวามีสภาวะเปนอยางไร จากนั้นจึงนําสภาวะตางๆ ที่ไดมา
ตรวจสอบกับเงื่อนไขที่เราสรางขึ้น เชน  หากสวิตชกันชนหนาทั้งสองจุดถูกกด ก็สั่งใหหุนยนตถอยหลังเปนตน  
 ซึ่งอุปกรณเซ็นเซอรตางๆ น้ีจะเปรียบเสมือนกับเปนเสนประสาทในการรับรูสิ่งตางๆ ของหุนยนต ยิ่งมีมาก
เทาไรก็จะยิ่งทําใหหุนยนตน้ันมีความสามารถมากขึ้นเทานั้นสวนความฉลาดของหุนยนตน้ันก็จะขึ้นอยูกับโปรแกรม
ที่เราสรางใหกับหุนยนตวาจะมีวิธีคิด หรือ จัดการกับสิ่งตางๆที่เกิดขึ้นนี้อยางไร ซึ่งอุปกรณเซ็นเซอรตางๆ จะมีดังนี้ 

• สวิตชเซ็นเซอรกันชน หนา-หลัง รวม 4 ตัว  (Micro Switch Sensor) 
• เซ็นเซอรตรวจจับแสง  (Light Sensor) 
• เซ็นเซอรสําหรับตรวจจับเสน หรือ แถบดํา (Track  Sensor) 

 
5.1 การควบคุมหุนยนตใหหลบหลีกสิ่งกีดขวาง 

โดยในเบื้องตนนี้จะยกตัวอยางการเขียนโปรแกรมควบคุมการทํางานของหุนยนตใหมีการหลบหลีกสิ่งกีด-
ขวาง โดยมีการเช็คเงื่อนไขจากสวิตชกันชนหนา-หลังทั้ง 4 ตัว ซึ่งตัวอยางโปรแกรมนี้จะสั่งใหหุนยนตเดินไปดาน
หนาพรอมกับเช็คสถานะของสวิตชกันชน ซึ่งหากเกิดการชนอาจจะเปนวัตถุใดๆ ก็ตามหุนยนตจะทําการถอยหลัง
แลวหักหลบสิ่งกีดขวางนั้นและเดินหนาตอไป  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
  รูปที่ 5.1 ลักษณะการชนและการหลบหลีกวัตถุ 

 

วัตถ ุ

การชนจากดานหนาซาย

1

2

3

วัตถ ุ

การชนจากดานหนาขวา

1

2

3
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รูปที่ 5.1 ลักษณะการชนและการหลบหลีกวัตถุ (ตอ) 
 
 จากรูปที่ 5.1 เปนรูปแบบการชนและการหลบหลีกวัตถุในรูปแบบตางๆ โดยอาศัยสวิตชกันชนหนา-หลังทั้ง 
4  ตัวเปนตัวตรวจสอบการชนโดยองศาในการเลี้ยวหลบนั้นขึ้นอยูที่เราจะเขียนโปรแกรมอยางไร และในสวนของ
การชนดานหนาทั้งซายและขวา เมื่อทําการถอยแลวขั้นตอนตอไปก็อยูที่เราวาจะใหทําอยางไรเชน เลี้ยวซาย-ขวา 
หรือ หมุนกลับหลังแลวเดินหนาตอก็ได ขึ้นอยูกับความตองการของเรา  การถอยไปชนวัตถุทั้งทางดานซายและขวา
ก็เชนกันเมื่อเดินหนาแลวจะควบคุมใหหุนยนตทําอะไรตอไปนั้นก็ขึ้นอยูกับการออกแบบของเรา เพื่อใหหุนยนต
สามารถเคลื่อนที่ผานสิ่งกีดขวางนั้นไปได โดยสามารถสรุปตามเงื่อนไขตางๆ เปนตารางดังนี้ 
 

วัตถ ุ

การชนจากดานหลังขวา

23

1

วัตถ ุ

การชนจากดานหลังซาย

1

2 3

วัตถ ุ

การชนจากดานหนาทั้งซายและขวา

1

2

วัตถ ุ

การชนจากดานหลังทั้งซายและขวา

1

2
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   กรณีหุนยนตเคลื่อนที่ไปดานหนา 

 
 
กรณีหุนยนตเคลื่อนที่ไปดานหลัง  

  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 5.2 แสดงตําแหนงของการตอพอรตตางๆ กับเซนเซอรและมอเตอร 
 

อินพุตเซ็นเซอรสวิตชดานหนา เอาตพุตสําหรับความคุมมอเตอร 
ซาย (P4) ขวา (P3) ซาย (P14) ขวา (P13)

สถานะการทํางานของหุนยนต 

0 
0 
1 
1 

0 
1 
0 
1 

CCW 
[*] CCW 
[*] CW 

CW 

CW 
[*] CCW 
[*] CW 
CCW 

ถอยหลัง 
ถอยหลัง + เล้ียวขวา(45º) 
ถอยหลัง + เล้ียวซาย(45º) 

เดินหนา 

อินพุตเซ็นเซอรสวิตชดานหลัง เอาตพุตสําหรับความคุมมอเตอร 
ซาย (P1) ขวา (P0) ซาย (P14) ขวา (P13)

สถานะการทํางานของหุนยนต 

0 
0 
1 
1 

0 
1 
0 
1 

CW 
[*] CCW 
[*] CW 

CW 

CCW 
[*] CCW 
[*] CW 
CCW 

เดินหนา 
เดินหนา + เล้ียวขวา(45º) 
เดินหนา + เล้ียวซาย(45º) 

ถอยหลัง 

* จะตองทําการถอยหลังออกมากอนสักระยะหนึ่ง (P14 = CCW , P13 = CW) กอนที่จะทําการเลี้ยว 

* จะตองทําการเดินหนากอนสักระยะหนึ่ง (P14 = CW , P13 = CCW) กอนที่จะทําการเลี้ยว 

P4 P3

P0P1

P14 P13

ET-ROBOT STAMP

มองจากดานบน
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  จากตารางการทํางานตางๆ สามารถนํามาเขียนเปนโปรแกรมดังตัวอยางโปรแกรมตอไปนี้  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ตัวอยางท่ี 5.1  โปรแกรมควบคุมการทํางานของหุนยนตใหหลบลีกส่ิงกีดขวาง 
'{$STAMP BS2p} 
LoopLeft     VAR  WORD ' ตัวแปรชนิด WORD ใชสําหรับกลุมโปรแกรมการเคลื่อนตัวไปทางซาย 
LoopRight     VAR  WORD ' ตัวแปรชนิด WORD ใชในกลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวไปทางขวา 
LoopStraight   VAR WORD ' ตัวแปรชนิด WORD ใชในกลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวในแนวเสนตรง 
 
'########## 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 (เดินหนา)  ########## 
MotorForward: 
PULSOUT 13,1250  ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
PAUSE 20   ' สราง Pulse Off = 20 mS 
GOTO LoopMain  ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'########## MotorBackward (ถอยหลัง)  ########## 
MotorBackward: 
FOR LoopStraight = 1 TO 50  ' ถอยหลังไประยะหนึ่ง 
 PULSOUT 13,2500   ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
 PULSOUT 14,1250   ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PAUSE 20    ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
GOTO LoopMain   ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
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'########## MotorEvadeRight  (ถอยแลวเล้ียวซาย 45 องศาเพ่ือหลบส่ิงกีดขวาง) ########## 
MotorEvadeRight: 
FOR LoopRight = 1 TO 40 ' ถอยหลังไประยะหนึ่ง 
  PULSOUT 13,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
  PULSOUT 14,1250  ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20   ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
FOR LoopRight = 1 TO 20 ' เล้ียวซายประมาณ 45 องศา เพ่ือหลบส่ิงกีดขวาง 
PULSOUT 13,1250  ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,1250  ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PAUSE 20   ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
GOTO LoopMain  ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
'########## MotorEvadeLeft  (ถอยแลวเล้ียวขวา 45 องศาเพ่ือหลบส่ิงกีดขวาง) ########## 
MotorEvadeLeft: 
FOR LoopLeft = 1 TO 40  ' ถอยหลังไประยะหนึ่ง 
  PULSOUT 13,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
  PULSOUT 14,1250  ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PAUSE 20   ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
FOR LoopLeft = 1 TO 20  ' เล้ียวขวาประมาณ 45 องศา เพ่ือหลบส่ิงกีดขวาง 
PULSOUT 13,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20   ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
GOTO  LoopMain  ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
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5.2 การควบคุมหุนยนตใหเดินตามแสง 
 การควบคุมหุนยนตใหสามารถเดินตามแสงไดน้ันปจจัยสําคัญก็คือ ตัวเซนเซอรตรวจจับแสงซึ่งเปรียบไป
แลวก็เหมือนกับเปนดวงตาของหุนยนต ที่ใชในการมองเห็นแสงเพราะฉนั้นกอนอ่ืนเราตองทราบหลักการทํางาน  
ของวงจรเซนเซอรแสงเสียกอนซึ่งสามารถศึกษารายละเอียดไดในหัวขอที่ 1.10 บทที่ 1  
 การติดต้ังตัวเซนเซอรแสงนั้นจะตองใหตัวเซนเซอรทั้งสองมีระยะหางกันพอสมควรเพื่อใหสามารถแยก
ความแตกตางของแสงไดดีขึ้น ในตัวอยางรูปที่ 5.1 เราจะทําการติดต้ังไวดานหนาทางดานซายและขวา เพื่อตรวจจับ
ระดับความเขมแสงของทั้งสองดาน 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 5.1  การติดต้ังตัวเซ็นเซอรแสง 
 

โดยหลักการของวงจร RC time ก็คือ เมื่อคา R หรือ C มีการเปลี่ยนแปลงจะทําใหคาเวลาของวงจร RC 
เปลี่ยนแปลงดวยแตในที่น้ีคาที่สามารถเปลี่ยนแปลงไดคือคา R (LDR) เทานั้น และคา R น้ีก็จะมีการเปลี่ยนแปลงไป
ตามความเขมของแสง ดังนั้นในการตรวจสอบสภาวะของแสงเราจึงตรวจสอบไดจากคาเวลาของวงจร RC โดยใชคํา
สั่งในการอานคาเวลาจากวงจร RC time ดังตัวอยางตอไปนี้ 

 
 
    

 
 
 
 
 
 

ตัวอยางท่ี 5.2  โปรแกรมวัดคา RC time จากวงจรเซนเซอรแสง 
left_photo var word 
right_photo var word 
 
main:  
 ‘วัดคา RC time จากวงจรเซนเซอรแสงดานขวา 
 High      9   ‘ สงลอจิก “1” ไปที่ขา PIN 9 
 Pause 3   ‘ หนวงเวลา 3 ms  เพ่ือให C เก็บประจุไดเต็มที่ 
 Rctime 9,1,right_photo   ‘ อานคา RC time จากขา PIN 9 

เซนเซอรแสง
ดานซาย P11 

เซนเซอรแสง
ดานขวา  P9 
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 จากตัวอยางโปรแกรมเปนการวัดคาเวลาจากวงจร RC time (ตัวเซนเซอรแสง) ที่ติดต้ังอยูทางดานซายและ
ขวาของหุนยนต (ดังรูปที่ 5.1) ซึ่งทางดานขวาจะถูกตอเขากับขา PIN 9 สวนดานซายจะตอกับขา PIN 11 จากนั้นจะ
นําคาที่อานไดไปแสดงที่หนาจอดวยคําสั่ง Debug ซึ่งคาที่อานไดน้ีจะขึ้นอยูกับขนาดความเขมของแสงที่ตกกระทบ
ตัว LDR  ซึ่งเราสามารถใชคาตางๆ เหลานี้มาเปนเงื่อนไขในการควบคุมการทํางานของหุนยยนตใหมีการเคลื่อนที่
ไปตามรูปแบบตางๆ  โดยมีลักษณะทิศทางการรับแสงดังรูปที่  5.2 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

(ก)              (ข)          (ค) 
 

รูปที่  5.2 แสดงลักษณะการรับแสงในรูปแบบตางๆ ของ Robot 
 
 
 

 
 ‘วัดคา RC time จากวงจรเซนเซอรแสงดานซาย 
 High      11   ‘ สงลอจิก “1” ไปที่ขา PIN 11 
 Pause 3   ‘ หนวงเวลา 3 ms  
 Rctime 11,1,left_photo   ‘ อานคา RC time จากขา PIN 11 
 Debug   home, “L “, dec5 left_photo, “ R “,dec5 right_photo   ‘ สงคาที่ไดออกไปแสดงที่หนาจอ 
Goto     main 

 



คูมือการใชงาน ET-ROBOT  STAMP P40   

 -59-  www.ett.co.th 

 จากรูปที่ 5.2(ก)  ความเขมของแสงทางดานซายจะมีขนาดมากกวาดานขวา ในกรณีน้ีหากตองการใหหุน
ยนตเดินตามแสงจะตองควบคุมใหหุนยนตเดินไปทางซาย สวนรูปที่ 5.2(ข)  ระดับความเขมของแสงทั้งดานซาย 
และ ขวาจะมีคาใกลเคียงกันกรณีน้ีจะสั่งใหหุนยนตเดินไปดานหนา และ ในรูปที่ 5.2(ค)  เปนการรับแสงจากทาง
ดานขวาทําใหความเขมแสงทางดานขวามากกวาดานซาย ดังนั้นจะตองควบคุมหุนยนตใหเคลื่อนที่ไปทางขวาเพื่อ
เขาไปหาแหลงที่มาของแสง ในกรณีที่แสงเขามาดานหนานั้นไมไดหมายความวาความเขมของแสงที่ตัวเซ็นเซอรทั้ง
ซายและขวาจะเทากันเสียทีเดียว เนื่องจากมีปจจัยอ่ืนๆ อีกมากที่ไมสามารถทําใหเกิดการเทากันของเซ็นเซอรทั้งสอง
ดานไดดังนั้นในการเขียนโปรแกรมเราจะตองทําการเพื่อคาไว โดยหากคาที่อานไดจากเซ็นเซอรทั้งสองมีคาใกลเคียง
กันก็ถือไดวาแสงมาจากทิศทางตรงหนา แตหากมีความแตกตางกันมากก็แสดงวาแสงมาจากทางดานซายหรือขวา 
เปนตน ซึ่งจะยกตัวอยางโปรแกรมควบคุมใหหุนยนตเดินตามแสงดังนี้ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ตัวอยางท่ี 5.3    โปรแกรมควบคุมหุนยนตใหเดินตามแสง 
 
'{$STAMP BS2p} 
' โปรแกรม Control Robot  
 
ValueRCTimePIN9 VAR      WORD 
ValueRCTimePIN11 VAR      WORD 
 
'########## โปรแกรมหลัก ########## 
LoopMain: 
HIGH 9   ' ขา PIN 9 มีสภาวะ high (“1”) 
PAUSE 1   ' หนวงเวลาเพื่อให C เก็บประจุเต็มที่ 
RCTIME  9,1,ValueRCTimePIN9        '  อานคา Rctime จากขา PIN 9 เก็บในตัวแปร ValueRCTimePIN9 
HIGH 11   ' ขา PIN 11 มีสภาวะ high (“1”) 
PAUSE 1   ' หนวงเวลาเพื่อให C เก็บประจุเต็มที่ 
RCTIME 11,1,ValueRCTimePIN11 '  อานคา 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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จากตัวอยางโปรแกรมที่ 5.3 เปนการควบคุมใหหุนยนตเดินตามแสงโดยอาศัยการอานคาความเขมแสงของ
เซนเซอรทางดานซายและขวามาเปรียบเทียบกัน แลวใหหุนยนตเคลื่อนที่ตามเงื่อนไขที่เรากําหนดขึ้น ดังนั้นเราอาจ
จะเปลี่ยนการทํางานใหมก็ได เชน ใหหุนยนตเดินหนีแสง ซึ่งก็สามารถทําไดทั้งทางซอรฟแวร คือ แกไขโปรแกรม
ใหม หรือ ทางฮารดแวร ก็คือการสลับที่ของตัวเซนเซอรทางดานซายและขวา หรือ อาจจะเพิ่มความฉลาดของหุน
ยนตขึ้นอีก ดวยการเพิ่มฟงกชันการหลบหลีกสิ่งกีดขวาง โดยการเช็คเงื่อนไขจากสวิตชกันชนเพิ่มเขาไป เปนตน 
 

'########## MotorForward ########## 
MotorForward: 
PULSOUT 13,1250  ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
PAUSE 20   ' สราง Pulse Off = 20 mS 
GOTO LoopMain  ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'########## MotorStop ########## 
MotorStop: 
LOW 13  ' เมื่อ Motor หยุดตองปอน Low ทั้งคูไมเชนนั้นเมื่อทําเงื่อนไขนี้แลวจะทําใหโปรแกรมรวน 
LOW 14 
GOTO LoopMain ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'########## MotorReturnLeft ########## 
MotorReturnLeft: 
PULSOUT 13,1250 ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,1250 ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20  ' สราง Pulse Off = 20 mS 
GOTO LoopMain ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'########## MotorReturnRight ########## 
MotorReturnRight: 
PULSOUT 13,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20  ' สรางชวง Pulse Off = 20 mS 
GOTO LoopMain ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
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5.3  การควบคุมหุนยนตใหเดินตามเสน 
 หลักการของการควบคุมหุนยนตเดินตามเสนนั้น สวนประกอบสําคัญก็คือวงจรเซ็นเซอรที่ใชตรวจจับเสน
ซึ่งจะเปนวงจรอินฟราเรด โดยรายละเอียดและหลักการของวงจรเซ็นเซอรตรวจจับเสนนี้ดูไดจากหัวขอที่ 1.4  
 ในการควบคุมทิศทางของหุนยนตใหเคลื่อนที่ไปตามเสนนั้นจะตองออกแบบโปรแกรมใหมีการเช็คเงื่อนไข
จากวงจรตรวจจับเสน ซึ่งโมดูลน้ีมีอยูดวยกัน 3 จุด คือ ซาย(P7) , กลาง(P6)  และ ขวา(P5)  ทําใหเงื่อนไขตางๆ มี
ความเปนไปไดหลายรูปแบบ (23 =  8 สภาวะ)  ซึ่งรูปแบบของสภาวะตางๆ ในการตรวจจับเสนจะมีลักษณะดังนี้ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
รูปที่  5.4  แสดงลักษณะรูปแบบตางๆ ของการตรวจจับเสน 

 

P7 P6 P5
เดินหนา

P7 P6 P5

จะออกนอกเสนทางขวา

P7 P6 P5

จะออกนอกเสนทางซาย

P7 P6 P5
เจอทางแยก ซาย / ขวา

P7 P6 P5
เจอทางแยกขวา

P7 P6 P5
เจอทางแยกซาย

P7 P6 P5

ออกนอกเสนทาง

P7 P6 P5

ออกนอกเสนทางซาย

P7 P6 P5

ออกนอกเสนขวา

=  LED  ดับที่ขาพอรต = 1 =  LED  ติดสวางที่ขาพอรต = 0 
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กอนการใชงานตัวเซนเซอรตรวจจับเสน จะตองทําการปรับระดับความไวในการตรวจจับเสนของโมดูล
อินฟราเรดใหอยูในระดับที่จะสามารถทํางานไดกอน เนื่องจากแตละพื้นที่ที่เราจะนําไปใชงานนั้นมีขนาดของแสง 
หรือ พื้นผิวของวัตถุแตกตางกันทําใหมีผลตอการทํางานของวงจรเซนเซอรตรวจจับเสน ซึ่งสามารถทําไดโดยการ
ปรับคาที่ตัวความตานทานปรับคา  VR 10K ที่อยูดานลางของแผงวงจรเซนเซอร โดยใชไขควงหมุน VR 10 K แลว
ทําการทดสอบดวยการนําเอา Robot  และตัวเซนเซอรไปวางขนานกับพื้นสนามที่เราตองการในสวนที่เปนสีดํา และ 
สีขาว โดยจะมีวิธีการพิจารณาไดดังนี้ 

• กรณีวางตัวเซนเซอรอยูบนพื้นสีขาวจะมีการสะทอนกลับของสัญญาณทําใหเอาตพุตของวงจร
เซนเซอรน้ันมี Logic “0”  ดูไดจาก LED สถานะ P7,P6 และ P5 บนบอรด ET-ROBOT STAMP 
ซึ่งจะตองติดสวาง 

• กรณีวางตัวเซนเซอรบนพื้นสีดํา (เสนทางเดินของหุนยนต)  จะไมมีการสะทอนกลับของสัญญาณ 
หรือ มีแตอยูในระดับที่ตํ่ามากทําให สถานะเอาตพุตของวงจรเซนเซอรมี Logic “1”  และ สถานะ
ของ LED บนบอรด P7,P6  และ P5 จะดับ 

 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 5.5  แสดงตําแหนงของ VR 10k ที่ใชปรับความไวของเซนเซอร 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 5.6  แสดงลักษณะการปรับคาความไวของเซนเซอรบนพื้นผิวของสนาม 
 

VR 10 K สําหรับปรับ
ความไวของเซนเซอร 

P7 P6 P5

วางอยูในเสนสีดํา

LED  ติดสวาง

P7 P6 P5

วางอยูบนพื้นสีขาวนอกเสน

LED ดับ
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ในการออกแบบโปรแกรมใหหุนยนตเดินตามเสนนั้น จะตองทําใหครอบคลุมสภาวะตางๆ ดังรูปที่ 5.4 ทุก
สภาวะซึ่งอาจจะเขียนเปนตารางความจริง (True Table) ดังตัวอยางตอไปนี้ 
 

INPUT  TRACKER  Sensor OUTPUT   Servo Motor  
เงื่อนไขที่ ซาย  P7 กลาง  P6 ขวา  P5 ซาย  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 

เดินหนา 
เล้ียวขวาเขาเสน 
เดินหนา 
เล้ียวขวา 90 องศา 
เล้ียวซายเขาเสน 
เดินหนา 
เล้ียวซาย 90 องศา 
เดินหนา 

 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ตัวอยางท่ี  5.4   โปรแกรมควบคุมหุนยนตเดินตามเสน 
 
'{$STAMP BS2p} 
LoopLeft   VAR     WORD        ' ประกาศตัวแปรชนิด WORD ใชในกลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวไปทางซาย 
LoopRight  VAR      WORD        ' ประกาศตัวแปรชนิด WORD ใชในกลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวไปทางขวา 
LoopStraight  VAR    WORD       ' ประกาศตัวแปรชนิด WORD ใชในกลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวในแนวเสนตรง
 
'########## โปรแกรมหลัก ########## 
LoopMain: 
IF ( IN7 = 0 AND IN6 = 0 AND IN5 = 0 ) THEN MotorForward 'Robot เดินไปขางหนา 
IF ( IN7 = 0 AND IN6 = 0 AND IN5 = 1 ) THEN MotorReturnRightGoLine 'Robot เล้ียวขวาเขาเสน 
IF ( IN7 = 0 AND IN6 = 1 AND IN5 = 0 ) THEN MotorForward 'Robot เดินไปขางหนา 
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 เล้ียวซายเขาเสน 
IF ( IN7 = 1 AND IN6 = 0 AND IN5 = 1 ) THEN MotorForward 'Robot เดินไปขางหนา 
IF ( IN7 = 1 AND IN6 = 1 AND IN5 = 0 ) THEN MotorReturnLeft90 'Robot เล้ียวซาย 
IF ( IN7 = 1 AND IN6 = 1 AND IN5 = 1 ) THEN MotorForward  'Robot เดินไปขางหนา 
GOTO      LoopMain     ' วนตรวจสอบสภาวะ Input 
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'########## MotorForward  เดินหนา  ##########
MotorForward: 
PULSOUT 13,1250  ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
PAUSE 20  ' สราง Pulse Off = 20 mS 
GOTO LoopMain ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'########## MotorReturnLeft90 เดินหนาระยะหนึ่งแลวเล้ียวซาย ########## 
MotorReturnLeft90: 
FOR LoopLeft = 1 TO 30     ' เดินตรงไปขางหนาอีกระยะกอนเล้ียวซาย 90 องศาเพ่ือให ตัวรถและ Sensor อยูก่ึงกลางเสน 
  PULSOUT 13,1250      ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา  
  PULSOUT 14,2500      ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20       ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
FOR LoopLeft = 1 TO 40     ' รถเล้ียวซายมุม 90 องศา 
  PULSOUT 13,1250      ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
  PULSOUT 14,1250      ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20       ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
GOTO    LoopMain     ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input  
 
'########## MotorReturnLeftGoLine เล้ียวซายเขาเสน  ########## 
MotorReturnLeftGoLine: 
PULSOUT 13,1250   ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,1250 ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20  ' สราง Pulse Off = 20 mS 
GOTO LoopMain ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'########## MotorReturnRight90 ########## 
MotorReturnRight90: 
FOR LoopRight = 1 TO 30    ' เดินตรงไปขางหนาอีกระยะแลวเล้ียวขวา 90 องศาเพ่ือให ตัวรถ และ Sensor อยูก่ึงกลางเสน 
  PULSOUT 13,1250       ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา  
  PULSOUT 14,2500       ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
PAUSE 20        ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
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รูปที่ 5.7 ตัวอยางเสนทาง หรือ สนามที่จะใหหุนยนตว่ิง 
 
 
 จากตัวอยางที่ผานๆ มาเราไดทําการศึกษาการเขียนโปรแกรมในแตละสวนไปแลว และ ในตัวอยางนี้เราจะ
นําเอาแตละสวนมารวมกันเพื่อใหหุนยนตของเรามี ศักยภาพและความฉลาดมากขึ้น ซึ่งจะทําการสั่งใหหุนยนตเดิน
ตามเสนพรอมกับทําการเช็คสภาวะกันชนหนาหลังดวย เพื่อหลบหลีกสิ่งกีดขวาง โดยจะเขียนเปนตารางสภาวะ หรือ 
ตารางความจริงกอน แลวจึงนําเอาเงื่อนไขในตารางไปเขียนเปนโปรแกรม ดังตัวอยางตอไปนี้ 
 

FOR LoopRight = 1 TO 40    ' เล้ียวขวามุม 90 องศา
  PULSOUT 13,2500       ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
  PULSOUT 14,2500       ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา  
PAUSE 20        ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
GOTO LoopMain      ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'########## MotorReturnRightGoLine ########## 
MotorReturnRightGoLine: 
 PULSOUT 13,2500      ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
 PULSOUT 14,2500      ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20       ' สรางชวง Pulse Off = 20 mS 
GOTO LoopMain                ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
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INPUT   Sensor 
เซนเซอรอานเสน เซนเซอรกันชน 

OUTPUT    
Servo Motor 

 
เงื่อนไข 

  P7   P6   P5 P4 P3 P1 P0 ซาย  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 
เล้ียวขวาหลบส่ิงกีดขวางทางซาย 
หยุด 
หยุด 
หยุด 
เล้ียวซายหลบส่ิงกีดขวางทางขวา 
เดินหนา 
เดินหนา 
เดินหนา 
เดินหนา 
เดินหนา 
เล้ียวขวาเขาเสนทาง 
เดินหนา 
เล้ียวขวา 90 องศา 
เล้ียวซายเขาเสนทาง 
เดินหนา 
เล้ียวซาย 90 องศา 
เดินหนา 

 
* หมายเหตุ   เมื่อ Robot หยุดเดินจะมีการกําเนิดเสียงที่ลําโพง (P15) 
 
 
 
 
 
 

ตัวอยางท่ี 5.5 โปรแกรมควบคุมหุนยนตใหเดินตามเสนพรอมกับ หลบเล่ียงส่ิงกีดขวาง 
 
'{$STAMP BS2p} 
LoopLeft  VAR   WORD            ' ตัวแปรชนิด WORD ใชในกลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวไปทางซาย 
LoopRight  VAR   WORD            ' ตัวแปรชนิด WORD ใชในกลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวไปทางขวา 
LoopStraight   VAR   WORD           ' ตัวแปรชนิด WORD ใชในกลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวในแนวเสนตรง 
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'########## 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 หลบสิ่งกีดขวางที่อยูทางซาย 
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 หลบสิ่งกีดขวางที่อยูทางขวา 
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 0 AND IN0 = 0 ) THEN MotorForward          ' Robot เดินไปขางหนา  
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 0 AND IN0 = 1 ) THEN MotorForward          ' Robot เดินไปขางหนา  
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 0 ) THEN MotorForward          ' Robot เดินไปขางหนา  
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  ' หนวงเวลาปองกันสัญญาณรบกวนหรือรอใหหนาสัมผัสกระเดงเสร็จกอน  แลวตรวจสอบสภาวะ 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  ' ถาเปนสัญญาณรบกวนใหกลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
NextMotorForward: 
 PULSOUT 13,1250 ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
 PULSOUT 14,2500 ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20  ' สราง Pulse Off = 20 mS 
GOTO LoopMain   ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
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'########## MotorBackward ########## 
MotorBackward: 
      PAUSE 10    ' หนวงเวลาปองกันสัญญาณรบกวนหรือรอใหหนาสัมผัสกระเดงเสร็จกอน 
    ' ตรวจสอบสภาวะ Input อีกคร้ังเพ่ือปองกันสัญญาณรบกวน 
IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 0 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN NextMotorBackward  
     GOTO  LoopMain   ' ถาเปนสัญญาณรบกวนใหกลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input ทั้งหมด 
NextMotorBackward: 
    FOR LoopStraight = 1 TO 50  ' ถอยหลังไประยะหนึ่ง 
        PULSOUT 13,2500   ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
        PULSOUT 14,1250   ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
        PAUSE 20   ' สราง Pulse Off = 20 mS 
   NEXT 
GOTO LoopMain   ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'########## MotorStop ########## 
MotorStop: 
PAUSE 10 ' หนวงเวลาปองกันสัญญาณรบกวนหรือรอใหหนาสัมผัสกระเดงเสร็จกอน 
 ' ตรวจสอบสภาวะ Input อีกคร้ังเพ่ือปองกันสัญญาณรบกวน 
 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        ' ถาเปนสัญญาณรบกวนใหกลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
NextMotorStop: 
 LOW 13          ' เมื่อ Motor หยุดตองปอน Low ทั้งคูไมเชนนั้นอาจจะทําใหโปรแกรมรวนได 
 LOW 14 
 FREQOUT 15,1000,1000,1000      ' กําเนิดความถี่เสียงปอนใหกับลําโพง  
                        GOTO LoopMain                     ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'@@@@@@@@@@ กลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวไปทางซาย @@@@@@@@@@ 
'########## MotorReturnLeft90 ########## 
MotorReturnLeft90: 
       PAUSE 10   ' หนวงเวลาปองกันสัญญาณรบกวนหรือรอใหหนาสัมผัสกระเดงเสร็จกอน  
    ' ตรวจสอบสภาวะ Input อีกคร้ังเพ่ือปองกันสัญญาณรบกวน 
     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        ' ถาเปนสัญญาณรบกวนใหกลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
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NextMotorReturnLeft90: 
  FOR LoopLeft = 1 TO 30          ' เดินตรงไปขางหนาอีกหนอยเพ่ือใหรถเลี้ยวซายมุม 90 องศา ตัวรถและ Sensor จะไดอยูกึ่งกลางเสน 
   PULSOUT 13,1250       ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา  
   PULSOUT 14,2500       ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
   PAUSE 20        ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
FOR LoopLeft = 1 TO 40      ' รถเลี้ยวซายมุม 90 องศา 
  PULSOUT 13,1250      ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
  PULSOUT 14,1250      ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20       ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
GOTO   LoopMain      ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input  
 
'########## MotorEvadeRight ########## 
MotorEvadeRight: 
PAUSE 10   ' หนวงเวลาปองกันสัญญาณรบกวนหรือรอใหหนาสัมผัสกระเดงเสร็จกอน 
   ' ตรวจสอบสภาวะ Input อีกคร้ังเพ่ือปองกันสัญญาณรบกวน 
     IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 0 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN NextMotorEvadeRight  
    GOTO LoopMain      ' ถาเปนสัญญาณรบกวนใหกลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input ทั้งหมด 
NextMotorEvadeRight: 
    FOR LoopRight = 1 TO 40      ' ถอยหลังไประยะหนึ่ง 
      PULSOUT 13,2500      ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
      PULSOUT 14,1250      ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
      PAUSE 20       ' สราง Pulse Off = 20 mS 
   NEXT 
  FOR LoopRight = 1 TO 20      ' เลี้ยวซายประมาณ 45 องศา เพ่ือหลบสิ่งกีดขวาง 
     PULSOUT 13,1250      ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
     PULSOUT 14,1250      ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
     PAUSE 20       ' สราง Pulse Off = 20 mS 
  NEXT 
  GOTO LoopMain     ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'########## MotorReturnLeftGoLine ########## 
MotorReturnLeftGoLine: 
     PAUSE 10                             ' หนวงเวลาปองกันสัญญาณรบกวนหรือรอใหหนาสัมผัสกระเดงเสร็จกอน 
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    ' ถาเปนสัญญาณรบกวนใหกลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
NextMotorReturnLeftGoLine: 
     PULSOUT 13,1250    ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
     PULSOUT 14,1250    ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
     PAUSE 20     ' สราง Pulse Off = 20 mS 
    GOTO LoopMain    ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
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'@@@@@@@@@@ กลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวไปทางขวา @@@@@@@@@@ 
'########## MotorReturnRight90 ########## 
MotorReturnRight90: 
 PAUSE 10  ' หนวงเวลาปองกันสัญญาณรบกวนหรือรอใหหนาสัมผัสกระเดงเสร็จกอน 
   ' ตรวจสอบสภาวะ Input อีกคร้ังเพ่ือปองกันสัญญาณรบกวน 
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  ' ถาเปนสัญญาณรบกวนใหกลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
NextMotorReturnRight90: 
       FOR LoopRight = 1 TO 30     ' เดินตรงไปขางหนาอีกหนอยเพ่ือใหรถเลี้ยวขวามุม 90 องศา ตัวรถและ Sensor จะไดอยูกึ่งกลางเสน 
          PULSOUT 13,1250  ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา  
          PULSOUT 14,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
          PAUSE 20  ' สราง Pulse Off = 20 mS 
       NEXT 
     FOR LoopRight = 1 TO 40  ' เลี้ยวขวามุม 90 องศา 
         PULSOUT 13,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
         PULSOUT 14,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา  
         PAUSE 20  ' สราง Pulse Off = 20 mS 
     NEXT 
GOTO LoopMain  ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'########## MotorEvadeLeft ########## 
MotorEvadeLeft: 
       PAUSE 10  ' หนวงเวลาปองกันสัญญาณรบกวนหรือรอใหหนาสัมผัสกระเดงเสร็จกอน 
   ' ตรวจสอบสภาวะ Input อีกคร้ังเพ่ือปองกันสัญญาณรบกวน 
      IF ( IN4 = 0 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN NextMotorEvadeLeft  
     GOTO LoopMain  ' ถาเปนสัญญาณรบกวนใหกลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
NextMotorEvadeLeft: 
      FOR LoopLeft = 1 TO 40     ' ถอยหลังไประยะหนึ่ง 
          PULSOUT 13,2500     ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
          PULSOUT 14,1250  ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
          PAUSE 20  ' สราง Pulse Off = 20 mS 
      NEXT 
     FOR LoopLeft = 1 TO 20   ' เลี้ยวขวาประมาณ 45 องศา เพ่ือหลบสิ่งกีดขวาง 
         PULSOUT 13,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา  
         PULSOUT 14,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
         PAUSE 20  ' สราง Pulse Off = 20 mS 
     NEXT 
    GOTO   LoopMain  ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
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* หมายเหตุ 
1. ในแตละสถานที่จะมีความเขมของแสงแตกตางกัน ดังนั้นตองปรับความไวในการรับแสงของเซนเซอร Infrared 

ทุกคร้ัง โดยปรับที่ VR 10k ที่ภาค Sensor  ตรวจจับเสน 
2. จะเห็นวามีการหนวงเวลาหลังจากพบวาสวิตชกันชนทํางาน (Pause 10) ทั้งนี้เพื่อปองกันสัญญาณรบกวนจาก

หนาสัมผัสสวิตช (Bounce) หรือรอใหหนาสัมผัสกระเดงเสร็จกอน และ จะมีการตรวจสอบสภาวะ Input  อีก
คร้ังเพื่อปองกันสัญญาณรบกวนเพื่อให Robot ตรวจ Input ไดไวขึ้น 

 
ตัวอยางท่ี 5.6  โปรแกรมควบคุมหุนยนตเดินตามเสนพรอมกับแสดงผลขอความบน LCD    
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 5.8  แสดงวงจรการตอ LCD กับขาสัญญาณของ Basic Stamp (ET-CLCD) 
 

 
'########## MotorReturnRightGoLine ########## 
MotorReturnRightGoLine: 
       PAUSE 10  ' หนวงเวลาปองกันสัญญาณรบกวนหรือรอใหหนาสัมผัสกระเดงเสร็จกอน 
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  ' ถาเปนสัญญาณรบกวนใหกลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
NextMotorReturnRightGoLine: 
       PULSOUT 13,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
       PULSOUT 14,2500  ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
       PAUSE 20  ' สรางชวง Pulse Off = 20 mS 
      GOTO LoopMain                         ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
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โดย LCD ที่จะใชกับตัวอยางนี้เปนแบบ 16 ตัวอักษร 2 บรรทัด ซึ่งจะแสดงขอความตามการทํางานของหุนยนตดังนี้ 
การเคลื่อนท่ีของหุนยนต การแสดงขอความบนจอ LCD 

เดินหนา 
เล้ียวซาย 90 องศา 
เล้ียวขวา 90 องศา 
ถอยหลัง 
หยุด 
หลบส่ิงกีดขวางทางขวา 
หลบส่ิงกีดขวางทางซาย 

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

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

'{$STAMP BS2p} 
LoopLeft  VAR  WORD ' ประกาศตัวแปรชนิด WORD ใชในกลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวไปทางซาย 
LoopRight  VAR  WORD ' ประกาศตัวแปรชนิด WORD ใชในกลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวไปทางขวา 
LoopStraight VAR WORD ' ประกาศตัวแปรชนิด WORD ใชในกลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวในแนวเสนตรง 
ASCII  VAR BYTE 
OrderASCII VAR  BYTE 
 
'########## โปรแกรมหลัก ########## 
 AUXIO   ‘ เลือกใชขาสัญญาณ I/O สํารอง (Auxiliary I/O  A0-A15) 
 PAUSE 1000   ‘ หนวงเวลา 1000 ms เพ่ือรอให LCD พรอมทํางาน 
 GOSUB InitialLCD  ‘ กําหนดคาเร่ิมตนการทํางานของ LCD 
MAINIO   ‘ กลับมาใชงาน 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 หลบสิ่งกีดขวางที่อยูทางซาย 
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 หลบสิ่งกีดขวางที่อยูทางขวา 
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 0 AND IN0 = 0 ) THEN MotorForward ' Robot เดินไปขางหนา  
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 0 AND IN0 = 1 ) THEN MotorForward ' Robot เดินไปขางหนา  
IF ( IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 0 ) THEN MotorForward ' Robot เดินไปขางหนา  
IF ( IN7 = 0 AND IN6 = 0 AND IN5 = 0 AND IN4 = 1 AND IN3 = 1 AND IN1 = 1 AND IN0 = 1 ) THEN MotorForward   'Robot เดินไปขางหนา
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  (เดินหนา)  ########## 
MotorForward: 
AUXIO      ‘ เลือกใชขาสัญญาณ I/O สํารอง (Auxiliary I/O  A0-A15) 
ASCII = $1     ‘ ขอมูลคําสั่งสําหรับเคลียรหนาจอ LCD 
GOSUB SendCommandLCD    ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
FOR OrderASCII = 0 TO 6    ‘ 7 ลูปเพ่ือสงขอความในตาราง 7 ตัวอักษร  
 LOOKUP OrderASCII,["Forward"],ASCII    ‘  เปดตารางสงขอความคําวา Forward 
 GOSUB SendASCII    ‘ สงขอมูลตัวอักษรไปแสดงผลที่ LCD 
NEXT   
MAINIO    ‘ กลับมาใชงาน I/O หลัก (P0-P15) 
PULSOUT 13,1250   ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,2500   ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
PAUSE 20    ' สราง Pulse Off = 20 mS 
GOTO LoopMain   ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
'########## MotorBackward (ถอยหลัง) ########## 
MotorBackward: 
AUXIO     ‘ เลือกใชขาสัญญาณ I/O สํารอง (Auxiliary I/O  A0-A15) 
ASCII = $1    ‘ ขอมูลคําสั่งสําหรับเคลียรหนาจอ LCD 
GOSUB SendCommandLCD   ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
FOR OrderASCII = 0 TO 7   ‘ 8  ลูปเพ่ือสงขอความในตาราง 8 ตัวอักษร 
 LOOKUP OrderASCII,["Backward"],ASCII    ‘ เปดตารางขอมูลเก็บไวที่ตัวแปร ASCII  
 GOSUB SendASCII   ‘ สงขอมูลตัวอักษรไปแสดงผลที่ LCD 
NEXT   
MAINIO    ‘ กลับมาใชงาน I/O หลัก (P0-P15) 
FOR LoopStraight = 1 TO 50   ' ถอยหลังไประยะหนึ่ง 
 PULSOUT 13,2500   ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
 PULSOUT 14,1250   ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PAUSE 20    ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
GOTO LoopMain   ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
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'@@@@@@@@@@ กลุมโปรแกรมที่ทําให Robot หยุดเคลื่อนที่ @@@@@@@@@@ 
'########## MotorStop ########## 
MotorStop: 
AUXIO     ‘ เลือกใชขาสัญญาณ I/O สํารอง (Auxiliary I/O  A0-A15) 
ASCII = $1    ‘ ขอมูลคําสั่งสําหรับเคลียรหนาจอ LCD 
GOSUB SendCommandLCD   ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
FOR OrderASCII = 0 TO 3   ‘ 4  ลูปเพ่ือสงขอความในตาราง 4  ตัวอักษร 
 LOOKUP OrderASCII,["Stop"],ASCII  ‘ เปดตารางขอมูลเก็บไวที่ตัวแปร ASCII 
 GOSUB  SendASCII   ‘ สงขอมูลตัวอักษรไปแสดงผลที่ LCD 
NEXT   
MAINIO    ‘ กลับมาใชงาน I/O หลัก (P0-P15) 
LOW 13   ' เมื่อ Motor หยุดตองปอน Low ทั้งคูไมเชนนั้นเมื่อทําเงื่อนไขนี้แลวจะทําใหโปรแกรมรวน 
LOW 14 
FREQOUT 15,1000,1000,1000  ‘ กําเนิดความถี่ออกไปที่ลําโพง 
GOTO LoopMain   ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'@@@@@@@@@@ กลุมโปรแกรมที่ทําให Robot เคลื่อนตัวไปทางซาย @@@@@@@@@@ 
'########## MotorReturnLeft90 (เลี้ยวซาย 90 องศา)  ########## 
MotorReturnLeft90: 
AUXIO     ‘ เลือกใชขาสัญญาณ I/O สํารอง (Auxiliary I/O  A0-A15) 
ASCII = $1    ‘ ขอมูลคําสั่งสําหรับเคลียรหนาจอ LCD 
GOSUB SendCommandLCD   ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
FOR OrderASCII = 0 TO 13   ‘ 14  ลูปเพ่ือสงขอความในตาราง 14 ตัวอักษร 
 LOOKUP OrderASCII,["Return Left 90"],ASCII ‘ เปดตารางขอมูลเก็บไวที่ตัวแปร ASCII 
 GOSUB SendASCII   ‘ สงขอมูลตัวอักษรไปแสดงผลที่ LCD 
NEXT   
MAINIO  ‘ กลับมาใชงาน I/O หลัก (P0-P15) 
FOR LoopLeft = 1 TO 30 ' เดินตรงไปขางหนาอีกหนอยเพ่ือใหรถเลี้ยวซายมุม 90 องศา ตัวรถและ Sensor จะไดอยูกึ่งกลางเสน 
  PULSOUT 13,1250 ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา  
  PULSOUT 14,2500 ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20  ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
FOR LoopLeft = 1 TO 40 ' รถเลี้ยวซายมุม 90 องศา 
  PULSOUT 13,1250 ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
  PULSOUT 14,1250 ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20  ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
GOTO LoopMain            ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
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'########## MotorEvadeRight (หลบสิ่งกีดขวางทางขวา) ########## 
MotorEvadeRight: 
AUXIO     ‘ เลือกใชขาสัญญาณ I/O สํารอง (Auxiliary I/O  A0-A15) 
ASCII = $1    ‘ ขอมูลคําสั่งสําหรับเคลียรหนาจอ LCD 
GOSUB SendCommandLCD   ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
FOR OrderASCII = 0 TO 10   ‘ 11  ลูปเพ่ือสงขอความในตาราง 11 ตัวอักษร 
 LOOKUP OrderASCII,["Evade Right"],ASCII ‘ เปดตารางขอมูลเก็บไวที่ตัวแปร ASCII 
 GOSUB SendASCII   ‘ สงขอมูลตัวอักษรไปแสดงผลที่ LCD 
NEXT   
MAINIO    ‘ กลับมาใชงาน I/O หลัก (P0-P15) 
FOR LoopRight = 1 TO 40   ' ถอยหลังไประยะหนึ่ง 
  PULSOUT 13,2500   ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
  PULSOUT 14,1250   ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20    ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
FOR LoopRight = 1 TO 20   ' เลี้ยวซายประมาณ 45 องศา เพ่ือหลบสิ่งกีดขวาง 
PULSOUT 13,1250   ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,1250   ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20    ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
GOTO LoopMain   ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
'########## MotorReturnLeftGoLine (เลี้ยวซายเขาเสน)  ########## 
MotorReturnLeftGoLine: 
PULSOUT 13,1250   ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,1250   ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20    ' สราง Pulse Off = 20 mS 
GOTO LoopMain   ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
 
'########## MotorReturnRight90 (เลี้ยวขวา 90 องศา)  ########## 
MotorReturnRight90: 
AUXIO     ‘ เลือกใชขาสัญญาณ I/O สํารอง (Auxiliary I/O  A0-A15) 
ASCII = $1    ‘ ขอมูลคําสั่งสําหรับเคลียรหนาจอ LCD 
GOSUB SendCommandLCD   ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
FOR OrderASCII = 0 TO 14   ‘ 15  ลูปเพ่ือสงขอความในตาราง 15 ตัวอักษร 
 LOOKUP OrderASCII,["Return Right 90"],ASCII ‘ เปดตารางขอมูลเก็บไวที่ตัวแปร ASCII 
 GOSUB SendASCII   ‘ สงขอมูลตัวอักษรไปแสดงผลที่ LCD 
NEXT   
MAINIO  ‘ กลับมาใชงาน I/O หลัก (P0-P15) 
FOR LoopRight = 1 TO 30  ' เดินตรงไปขางหนาอีกหนอยเพ่ือใหรถเลี้ยวขวามุม 90 องศา ตัวรถและ Sensor จะไดอยูกึ่งกลางเสน 
  PULSOUT 13,1250 ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา  
  PULSOUT 14,2500 ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
PAUSE 20  ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
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FOR LoopRight = 1 TO 40    ' เลี้ยวขวามุม 90 องศา 
  PULSOUT 13,2500   ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
  PULSOUT 14,2500   ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา  
PAUSE 20    ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
GOTO LoopMain   ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
'########## MotorEvadeLeft  (หลบสิ่งกีดขวางทางซาย)  ########## 
MotorEvadeLeft: 
AUXIO     ‘ เลือกใชขาสัญญาณ I/O สํารอง (Auxiliary I/O  A0-A15) 
ASCII = $1    ‘ ขอมูลคําสั่งสําหรับเคลียรหนาจอ LCD 
GOSUB SendCommandLCD   ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
FOR OrderASCII = 0 TO 9   ‘ 10 ลูปเพ่ือสงขอความในตาราง 10 ตัวอักษร 
 LOOKUP OrderASCII,["Evade Left"],ASCII ‘ เปดตารางขอมูลเก็บไวที่ตัวแปร ASCII 
 GOSUB SendASCII   ‘ สงขอมูลตัวอักษรไปแสดงผลที่ LCD 
NEXT   
MAINIO    ‘ กลับมาใชงาน I/O หลัก (P0-P15)  
FOR LoopLeft = 1 TO 40    ' ถอยหลังไประยะหนึ่ง 
  PULSOUT 13,2500   ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
  PULSOUT 14,1250   ' สราง Pulse Width = 1 mS ทําให Motor หมุนตามเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20    ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
FOR LoopLeft = 1 TO 20    ' เลี้ยวขวาประมาณ 45 องศา เพ่ือหลบสิ่งกีดขวาง 
PULSOUT 13,2500   ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,2500   ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20    ' สราง Pulse Off = 20 mS 
NEXT 
GOTO LoopMain   ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
'########## MotorReturnRightGoLine (เลี้ยวขวาเขาเสน )  ########## 
MotorReturnRightGoLine: 
PULSOUT 13,2500   ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
PULSOUT 14,2500   ' สราง Pulse Width = 2 mS ทําให Motor หมุนทวนเข็มนาฬิกา 
 PAUSE 20    ' สรางชวง Pulse Off = 20 mS 
GOTO LoopMain   ' กลับไปโปรแกรมหลักตรวจสภาวะ Input 
'********** โปรแกรม InitialLCD ********** 
InitialLCD: 
 ASCII = $33    ‘ 00110011 =  8 bit mode 
 GOSUB SendCommandLCD   ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
 ASCII = $32    ‘ 00110010 = 8 bit mode 
 GOSUB SendCommandLCD   ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
 ASCII = $28    ‘ 00101000 = 4 bit mode , 2 บรรทัด , 5x7 จุด 
 GOSUB SendCommandLCD   ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
 ASCII = $C    ‘ เปดจอแสดงผล, ไมแสดงเคอรเซอร 
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GOSUB SendCommandLCD  ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
 ASCII = $6   ‘ เลื่อนตําแหนงเคอรเซอรขึ้นเมื่อมีการเขียนขอมูลบนจอ LCD 
 GOSUB SendCommandLCD  ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
 ASCII = $1   ‘ ขอมูลคําสั่งสําหรับเคลียรหนาจอ LCD 
 GOSUB SendCommandLCD  ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
 RETURN 
'********** โปรแกรม SendASCII และ SendCommandLCD ********** 
SendASCII: 
 HIGH 10  : GOTO NextSend  ‘ บิต RS = 1 เลือกเปนการสงขอมูลเพ่ือแสดงผล : โดดไปทํางานที่ NextSend 
SendCommandLCD:  ‘ สงขอมูลคําสั่ง 
 LOW 10   ‘ บิต RS = 0 เลือกเปนการสงขอมูลคําสั่ง 
NextSend: 
 HIGH 15 : IF ASCII.BIT7 = 1 THEN NextSend1 : LOW 15                    ‘ สงขอมูล Logic 0 หรือ 1 ตามขอมูลใน ASCII.7 ให LCD 
NextSend1: 
 HIGH 14 : IF ASCII.BIT6 = 1 THEN NextSend2 : LOW 14 ‘ สงขอมูล Logic 0 หรือ 1 ตามขอมูลใน ASCII.6 ให LCD 
NextSend2: 
 HIGH 13 : IF ASCII.BIT5 = 1 THEN NextSend3 : LOW 13 ‘ สงขอมูล Logic 0 หรือ 1 ตามขอมูลใน ASCII.5 ให LCD 
NextSend3: 
 HIGH 12 : IF ASCII.BIT4 = 1 THEN NextSend4 : LOW 12 ‘ สงขอมูล Logic 0 หรือ 1 ตามขอมูลใน ASCII.4 ให LCD 
NextSend4: 
 PULSOUT 11,1 : PAUSE 1    ‘ สงพัลส Enable ให LCD 
 HIGH 15 : IF ASCII.BIT3 = 1 THEN NextSend5 : LOW 15 ‘ สงขอมูล Logic 0 หรือ 1 ตามขอมูลใน ASCII.3 ให LCD 
NextSend5: 
 HIGH 14 : IF ASCII.BIT2 = 1 THEN NextSend6 : LOW 14 ‘ สงขอมูล Logic 0 หรือ 1 ตามขอมูลใน ASCII.2 ให LCD 
NextSend6: 
 HIGH 13 : IF ASCII.BIT1 = 1 THEN NextSend7 : LOW 13 ‘ สงขอมูล Logic 0 หรือ 1 ตามขอมูลใน ASCII.1 ให LCD 
NextSend7: 
 HIGH 12 : IF ASCII.BIT0 = 1 THEN NextSend8 : LOW 12 ‘ สงขอมูล Logic 0 หรือ 1 ตามขอมูลใน ASCII.0 ให LCD 
NextSend8: 
 PULSOUT 11,1 : PAUSE 1    ‘ สงพัลส 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  
 



 ET-ROBOT  STAMP P40   

 -89-  www.ett.co.th 

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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 (Circuit)
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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
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