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ชือ่งาน: COMP221.Arduino.4 
จดุประสงค:์  

1.​ เพือ่ใหนั้กศกึษาทราบการตอ่วงจร Arduino เบือ้งตน้ 
2.​ เพือ่ใหนั้กศกึษาทราบคำสัง่ Arduino เบือ้งตน้ 

 
คำส ัง่ 

1.​ จากรปูภาพการเชือ่มตอ่อปุกรณ ์และชดุคำสัง่ที ่upload ใหอ้ปุกรณ ์Arduino จงตอบคำ
ถามใหถ้กูตอ้ง 
 

ขอ้กำหนดเบือ้งตน้ 
1.​กรณีมหีลายคำตอบทีต่อ้งตอบ ใหต้อบโดยใชเ้ครือ่งหมาย , (จลุภาค) คัน่แตล่ะคำตอบ 
2.​กรณีคำตอบเป็นการกดปุ่ ม ไมต่อ้งใสค่ำวา่ปุ่ ม เชน่ ตอ้งการตอบกดปุ่ ม 3 ใหต้อบ 3  
3.​การเดนิหนา้ ถอยหลงั เลีย้วซา้ย เลีย้วขวา พจิารณาตามชือ่คำสัง่ทีถ่กูเรยีกใชเ้ป็นหลกั 

เชน่ 
forward เดนิหนา้ 
backward ถอยหลงั เป็นตน้ 
 

แนะนำเบือ้งตน้ 
วดีโีอ อธบิาย Arduino เบือ้งตน้ 
วดีโีอ อธบิายมอเตอรเ์บือ้งตน้,  สไลด ์ประกอบอธบิายมอเตอร ์
วดีโีอ อธบิายเพิม่เตมิ 

 
รหสัสง่ไฟลต์รวจ (กอ่นเวลา) : FYG7QT1EZc 

 
 

 

https://youtu.be/TH1vRWEE4U0
https://youtu.be/0ky3W_EWbis
https://docs.google.com/presentation/d/1XCdm6QZeWqjLsUT3psOj5FNttXbuzVC2Pjsxf2luH4E/edit?usp=sharing
https://youtu.be/fYcYMANe1HI


​ ผูช้ว่ยศาสตราจารย ์ดร.พงษ์เทพ รักผกาวงศ ์
-------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 

 

ขอ้ 
1 

 

 
จากรปู และชุดคำส ัง่ทีก่ำหนดให ้จงตอบคำถาม ขอ้ 1.1-1.10 

 
รปูที ่1  

ชุดคำส ัง่
ที ่upload 
ไปยงั
อปุกรณ ์
Arduino 

// C++ code​
#include <IRremote.hpp>​
#define IR_RECEIVE_PIN 11​
​
const int PWM_A = 5;​
const int IN1_A = 2;​
const int IN2_A = 3;​
​
const int PWM_B = 6;​
const int IN1_B = 8;​
const int IN2_B = 9;​
​
int speedA = 100;​
int speedB = 100;​
​
int APin[] = { PWM_A,IN1_A,IN2_A,speedA };​
int BPin[] = { PWM_B,IN1_B,IN2_B,speedB };​
​
void setup(){​
  Serial.begin(9600);​
  IrReceiver.begin(IR_RECEIVE_PIN, ENABLE_LED_FEEDBACK); // 
Start the receiver​

------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------ 
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​
  pinMode(PWM_A,OUTPUT);​
  pinMode(PWM_B,OUTPUT);​
  ​
  pinMode(IN1_A,OUTPUT);​
  pinMode(IN2_A,OUTPUT);​
  ​
  pinMode(IN1_B,OUTPUT);​
  pinMode(IN2_B,OUTPUT);​
}​
​
void loop(){​
  if (IrReceiver.decode()) {​
    keypress();​
  ​ IrReceiver.resume(); // Enable receiving of the next value​
  }​
​
}​
​
void keypress(){​
​ auto myRawdata= IrReceiver.decodedIRData.decodedRawData;​
​ Serial.println(myRawdata, HEX); ​
​ switch(myRawdata){​
​ ​ case (0xED12BF00) :​ //  ปุ่ ม 3​
​ ​ ​ ActiveM(APin, -1);​ break;​
​ ​ case (0xF906BF00) :​ //  ปุ่ ม >>|​
​ ​ ​ setSpeed(APin, 16, 1);​break;​
​ ​ case (0xFD02BF00) :​ //  ปุ่ ม FUNC/STOP​
​ ​ ​ setSpeed(APin, 7, -1);​ break;​
​ ​ case (0xE619BF00) :​ //  ปุ่ ม 8​
​ ​ ​ ActiveM(BPin, 1);​ break;​
​ ​ case (0xE916BF00) :​ //  ปุ่ ม 6​
​ ​ ​ ActiveM(APin, 1);​ break;​
​ ​ case (0xEB14BF00) :​ //  ปุ่ ม 4​
​ ​ ​ backward();​ break;​
​ ​ case (0xF30CBF00) :​ //  ปุ่ ม 0​
​ ​ ​ setSpeed(BPin, 13, 1);​break;​
​ ​ case (0xFB04BF00) :​ //  ปุ่ ม |<<​
​ ​ ​ ActiveM(BPin, -1);​ break;​
​ ​ case (0xE718BF00) :​ //  ปุ่ ม 7​
​ ​ ​ forward();​ break;​
​ ​ case (0xF609BF00) :​ //  ปุ่ ม VOL-​
​ ​ ​ setSpeed(APin, 14, 1);​break;​
​ ​ case (0xFF00BF00) :​ //  ปุ่ ม power​
​ ​ ​ ActiveM(APin, 0);​ break;​

------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------ 
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​ ​ case (0xEF10BF00) :​ //  ปุ่ ม 1​
​ ​ ​ stop();​ break;​
​ ​ case (0xF708BF00) :​ //  ปุ่ ม down arrow​
​ ​ ​ turnRight();​break;​
​ ​ case (0xFE01BF00) :​ //  ปุ่ ม VOL+​
​ ​ ​ setSpeed(BPin, 12, -1);​ break;​
​ ​ case (0xF50ABF00) :​ //  ปุ่ ม up arrow​
​ ​ ​ turnLeft();​ break; ​
    }​
}​
​
void ActiveM(int MPin[], int code){​
  if(code==0) {​
    analogWrite(MPin[0], 0);​
    digitalWrite(MPin[1], LOW);​
    digitalWrite(MPin[2], LOW);​
  } else {​
    analogWrite(MPin[0], MPin[3]);​
    if(code>0) {​
      digitalWrite(MPin[1], HIGH);​
      digitalWrite(MPin[2], LOW);​
    }else{​
      digitalWrite(MPin[1], LOW);​
      digitalWrite(MPin[2], HIGH);​
    }​
  }​
}​
​
void forward(){​
  Serial.println("forward");​
  ActiveM(APin, 1);​
  ActiveM(BPin, 1);​
}​
​
void backward(){​
  Serial.println("backward");​
  ActiveM(APin, -1);​
  ActiveM(BPin, -1);​
}​
​
void turnLeft(){​
  Serial.println("turnLeft");​
  ActiveM(APin, 0);​
  ActiveM(BPin, 1);​
}​

------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------ 
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​
void turnRight(){​
  Serial.println("turnRight");​
  ActiveM(APin, 1);​
  ActiveM(BPin, 0);​
}​
​
void stop(){​
  Serial.println("stop");​
  ActiveM(APin, 0);​
  ActiveM(BPin, 0);​
}​
​
void setSpeed(int MPin[], int val, int code){​
  MPin[3] += val * code;​
  if(MPin[3]>255) MPin[3] = 255;​
  else if(MPin[3]<0) MPin[3] = 0;​
  analogWrite(MPin[0], MPin[3]);​
} 

ลงิคก์าร
ตอ่อปุ
การณ ์

 https://www.tinkercad.com/things/eMHLGik0rg5 

<ตวัแปร> คำถาม คำตอบ 

1.1> เมือ่กดปุ่ ม VOL- ทีร่โีมท​
คำถามที ่1.จะเพิม่หรอืลดความเร็ว?​
คำถามที ่2.มผีลกบัมอเตอรใ์ด?​
คำถามที ่3.จะเปลีย่นความเร็วกีห่นว่ย? 

 
เพิม่, A, 14 (0/2 คะแนน) 

1.2> เมือ่กดปุ่ ม 0 ทีร่โีมท​
คำถามที ่1.จะเพิม่หรอืลดความเร็ว?​
คำถามที ่2.มผีลกบัมอเตอรใ์ด?​
คำถามที ่3.จะเปลีย่นความเร็วกีห่นว่ย? 

 
เพิม่, B, 13 (0/2 คะแนน) 

1.3> เมือ่กดปุ่ ม 8 ทีร่โีมท​
คำถามที ่1.จะสง่สญัญาณไปทีม่อเตอรใ์ด? 
(A หรอื B)​
คำถามที ่2.มอเตอรจ์ะหมนุไปในทศิทางใด? 
(A-, A+, B-, B+ หรอื ไมห่มนุ) 

 
B, B+ (0/2 คะแนน) 

1.4> เมือ่กดปุ่ ม 7 ทีร่โีมท​
คำถามที ่1.มอเตอร ์A จะหมนุไปในทศิทาง
ใด (A-, A+ หรอื ไมห่มนุ)​
คำถามที ่2.มอเตอร ์B จะหมนุไปในทศิทาง
ใด (B-, B+ หรอื ไมห่มนุ) 

 
A+, B+ (0/2 คะแนน) 

------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------ 
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1.5> เมือ่กดปุ่ ม up arrow ทีร่โีมท​
คำถามที ่1.มอเตอร ์A จะหมนุไปใน
ทศิทางใด (A-, A+ หรอื ไมห่มนุ)​
คำถามที ่2.มอเตอร ์B จะหมนุไปใน
ทศิทางใด (B-, B+ หรอื ไมห่มนุ) 

 
ไมห่มนุ, B+ (0/2 คะแนน) 

1.6> เมือ่กดปุ่ ม VOL+ ทีร่โีมท​
คำถามที ่1.จะเพิม่หรอืลดความเร็ว?​
คำถามที ่2.มผีลกบัมอเตอรใ์ด?​
คำถามที ่3.จะเปลีย่นความเร็วกีห่นว่ย? 

 
ลด, B, 12 (0/2 คะแนน) 

1.7> ตอ้งการ เลีย้วขวา ตอ้งกดปุ่ มใด? ทีร่โีมท  
ปุ่ ม down arrow (0/2 

คะแนน) 

1.8> เมือ่กดปุ่ ม power ทีร่โีมท​
คำถามที ่1.จะสง่สญัญาณไปทีม่อเตอร์
ใด? (A หรอื B)​
คำถามที ่2.มอเตอรจ์ะหมนุไปในทศิทาง
ใด? (A-, A+, B-, B+ หรอื ไมห่มนุ) 

 
A, ไมห่มนุ (0/2 คะแนน) 

1.9> ตอ้งการ ถอยหลงั ตอ้งกดปุ่ มใด? ทีร่โีมท  
ปุ่ ม 4 (0/2 คะแนน) 

1.10> เมือ่กดปุ่ ม 6 ทีร่โีมท​
คำถามที ่1.จะสง่สญัญาณไปทีม่อเตอรใ์ด? 
(A หรอื B)​
คำถามที ่2.มอเตอรจ์ะหมนุไปในทศิทางใด? 
(A-, A+, B-, B+ หรอื ไมห่มนุ) 

 
A, A+ (0/2 คะแนน) 

 
 

 

------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------ 
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ขอ้ 
2 

 

 
จากรปู และชุดคำส ัง่ทีก่ำหนดให ้จงตอบคำถาม ขอ้ 2.1-2.10 

 
รปูที ่2  

ชุดคำส ัง่
ที ่upload 
ไปยงั
อปุกรณ ์
Arduino 

// C++ code​
#include <IRremote.hpp>​
#define IR_RECEIVE_PIN 11​
​
const int PWM_N = 5;​
const int IN1_N = 2;​
const int IN2_N = 3;​
​
const int PWM_K = 6;​
const int IN1_K = 8;​
const int IN2_K = 9;​
​
int speedN = 100;​
int speedK = 100;​
​
int NPin[] = { PWM_N,IN1_N,IN2_N,speedN };​
int KPin[] = { PWM_K,IN1_K,IN2_K,speedK };​
​
void setup(){​
  Serial.begin(9600);​
  IrReceiver.begin(IR_RECEIVE_PIN, ENABLE_LED_FEEDBACK); // 
Start the receiver​

------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------ 
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​
  pinMode(PWM_N,OUTPUT);​
  pinMode(PWM_K,OUTPUT);​
  ​
  pinMode(IN1_N,OUTPUT);​
  pinMode(IN2_N,OUTPUT);​
  ​
  pinMode(IN1_K,OUTPUT);​
  pinMode(IN2_K,OUTPUT);​
}​
​
void loop(){​
  if (IrReceiver.decode()) {​
    keypress();​
  ​ IrReceiver.resume(); // Enable receiving of the next value​
  }​
​
}​
​
void keypress(){​
​ auto myRawdata= IrReceiver.decodedIRData.decodedRawData;​
​ Serial.println(myRawdata, HEX); ​
​ switch(myRawdata){​
​ ​ case (0xEF10BF00) :​ //  ปุ่ ม 1​
​ ​ ​ setSpeed(KPin, 9, -1);​ break;​
​ ​ case (0xFB04BF00) :​ //  ปุ่ ม |<<​
​ ​ ​ backward();​ break;​
​ ​ case (0xF906BF00) :​ //  ปุ่ ม >>|​
​ ​ ​ stop();​ break;​
​ ​ case (0xE718BF00) :​ //  ปุ่ ม 7​
​ ​ ​ setSpeed(NPin, 7, 1);​ break;​
​ ​ case (0xFF00BF00) :​ //  ปุ่ ม power​
​ ​ ​ ActiveM(NPin, -1);​ break;​
​ ​ case (0xF50ABF00) :​ //  ปุ่ ม up arrow​
​ ​ ​ setSpeed(NPin, 16, -1);​ break;​
​ ​ case (0xFA05BF00) :​ //  ปุ่ ม >||​
​ ​ ​ turnLeft();​ break;​
​ ​ case (0xFE01BF00) :​ //  ปุ่ ม VOL+​
​ ​ ​ ActiveM(KPin, -1);​ break;​
​ ​ case (0xE916BF00) :​ //  ปุ่ ม 6​
​ ​ ​ ActiveM(NPin, 1);​ break;​
​ ​ case (0xE619BF00) :​ //  ปุ่ ม 8​
​ ​ ​ ActiveM(KPin, 1);​ break;​
​ ​ case (0xFD02BF00) :​ //  ปุ่ ม FUNC/STOP​
​ ​ ​ turnRight();​break;​

------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------ 
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​ ​ case (0xF708BF00) :​ //  ปุ่ ม down arrow​
​ ​ ​ ActiveM(NPin, 0);​ break;​
​ ​ case (0xEA15BF00) :​ //  ปุ่ ม 5​
​ ​ ​ setSpeed(KPin, 11, 1);​break;​
​ ​ case (0xED12BF00) :​ //  ปุ่ ม 3​
​ ​ ​ setSpeed(NPin, 3, -1);​break;​
​ ​ case (0xF30CBF00) :​ //  ปุ่ ม 0​
​ ​ ​ forward();​ break; ​
    }​
}​
​
void ActiveM(int MPin[], int code){​
  if(code==0) {​
    analogWrite(MPin[0], 0);​
    digitalWrite(MPin[1], LOW);​
    digitalWrite(MPin[2], LOW);​
  } else {​
    analogWrite(MPin[0], MPin[3]);​
    if(code>0) {​
      digitalWrite(MPin[1], HIGH);​
      digitalWrite(MPin[2], LOW);​
    }else{​
      digitalWrite(MPin[1], LOW);​
      digitalWrite(MPin[2], HIGH);​
    }​
  }​
}​
​
void forward(){​
  Serial.println("forward");​
  ActiveM(NPin, 1);​
  ActiveM(KPin, 1);​
}​
​
void backward(){​
  Serial.println("backward");​
  ActiveM(NPin, -1);​
  ActiveM(KPin, -1);​
}​
​
void turnLeft(){​
  Serial.println("turnLeft");​
  ActiveM(NPin, 0);​
  ActiveM(KPin, 1);​
}​

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

ผูท้ำแบบทดสอบ 6799999004 น้ำใจ ยงัยนื sydney.6.2011@gmail.com วท.คอม 6x กลุม่ 
shareView​ COMP221.Arduino.4 (9/11) 



​ ผูช้ว่ยศาสตราจารย ์ดร.พงษ์เทพ รักผกาวงศ ์
-------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 

​
void turnRight(){​
  Serial.println("turnRight");​
  ActiveM(NPin, 1);​
  ActiveM(KPin, 0);​
}​
​
void stop(){​
  Serial.println("stop");​
  ActiveM(NPin, 0);​
  ActiveM(KPin, 0);​
}​
​
void setSpeed(int MPin[], int val, int code){​
  MPin[3] += val * code;​
  if(MPin[3]>255) MPin[3] = 255;​
  else if(MPin[3]<0) MPin[3] = 0;​
  analogWrite(MPin[0], MPin[3]);​
} 

ลงิคก์าร
ตอ่อปุ
การณ ์

 https://www.tinkercad.com/things/eMHLGik0rg5 

<ตวัแปร> คำถาม คำตอบ 

2.1> เมือ่กดปุ่ ม power ทีร่โีมท​
คำถามที ่1.จะสง่สญัญาณไปทีม่อเตอร์
ใด? (N หรอื K)​
คำถามที ่2.มอเตอรจ์ะหมนุไปในทศิทาง
ใด? (N-, N+, K-, K+ หรอื ไมห่มนุ) 

 
N, N- (0/2 คะแนน) 

2.2> ตอ้งการ เลีย้วซา้ย ตอ้งกดปุ่ มใด? ทีร่โีม
ท 

 
ปุ่ ม >|| (0/2 คะแนน) 

2.3> เมือ่กดปุ่ ม 0 ทีร่โีมท​
คำถามที ่1.มอเตอร ์N จะหมนุไปใน
ทศิทางใด (N-, N+ หรอื ไมห่มนุ)​
คำถามที ่2.มอเตอร ์K จะหมนุไปใน
ทศิทางใด (K-, K+ หรอื ไมห่มนุ) 

 
N+, K+ (0/2 คะแนน) 

2.4> เมือ่กดปุ่ ม 5 ทีร่โีมท​
คำถามที ่1.จะเพิม่หรอืลดความเร็ว?​
คำถามที ่2.มผีลกบัมอเตอรใ์ด?​
คำถามที ่3.จะเปลีย่นความเร็วกีห่นว่ย? 

 
เพิม่, K, 11 (0/2 คะแนน) 

2.5> ตอ้งการ เลีย้วขวา ตอ้งกดปุ่ มใด? ทีร่ ี  
------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------ 
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-------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 

โมท ปุ่ ม FUNC/STOP (0/2 คะแนน) 

2.6> เมือ่กดปุ่ ม >>| ทีร่โีมท​
คำถามที ่1.มอเตอร ์N จะหมนุไปใน
ทศิทางใด (N-, N+ หรอื ไมห่มนุ)​
คำถามที ่2.มอเตอร ์K จะหมนุไปใน
ทศิทางใด (K-, K+ หรอื ไมห่มนุ) 

 
ไมห่มนุ, ไมห่มนุ (0/2 คะแนน) 

2.7> เมือ่กดปุ่ ม 1 ทีร่โีมท​
คำถามที ่1.จะเพิม่หรอืลดความเร็ว?​
คำถามที ่2.มผีลกบัมอเตอรใ์ด?​
คำถามที ่3.จะเปลีย่นความเร็วกี่
หนว่ย? 

 
ลด, K, 9 (0/2 คะแนน) 

2.8> เมือ่กดปุ่ ม 6 ทีร่โีมท​
คำถามที ่1.จะสง่สญัญาณไปที่
มอเตอรใ์ด? (N หรอื K)​
คำถามที ่2.มอเตอรจ์ะหมนุไปใน
ทศิทางใด? (N-, N+, K-, K+ หรอื ไม่
หมนุ) 

 
N, N+ (0/2 คะแนน) 

2.9> เมือ่กดปุ่ ม 8 ทีร่โีมท​
คำถามที ่1.จะสง่สญัญาณไปที่
มอเตอรใ์ด? (N หรอื K)​
คำถามที ่2.มอเตอรจ์ะหมนุไปใน
ทศิทางใด? (N-, N+, K-, K+ หรอื ไม่
หมนุ) 

 
K, K+ (0/2 คะแนน) 

2.10> เมือ่กดปุ่ ม up arrow ทีร่โีมท​
คำถามที ่1.จะเพิม่หรอืลดความเร็ว?​
คำถามที ่2.มผีลกบัมอเตอรใ์ด?​
คำถามที ่3.จะเปลีย่นความเร็วกีห่นว่ย? 

 
ลด, N, 16 (0/2 คะแนน) 
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