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1. บทนํา
เน่ืองจากในปจจุบนัรถยนตเปรียบเสมือนเปนปจจัยหน่ึงท่ี

มีความสําคัญในการดํารงชีวิตของมนุษยท่ีจําเปนเพ่ือความ
สะดวก สบายและความคลองตัว แตเน่ืองจากรถยนตมีราคา
ท่ีแพงมาก อีกท้ังราคานํ้ามัน และคาครองชีพท่ีปรับสูงขึ้น
ตลอดมา จงึทําใหคนสวนใหญหนัมาใชบริการรถโดยสาร หรือ
รถเชา ผูเขียนจึงเกิดแนวความคิดท่ีจะทําระบบกันขโมยรถ
หรือขออนุมัติการใชรถ ในกรณีท่ีเปนอูรถยนต โดยในการ
เชารถยนต จะตองมีการทําขอมูลการเชากอน จึงจะสามารถ
นํารถออกจากอูรถยนตไปได ดังน้ัน ระบบท่ีทําเปนตนแบบ
ขึ้นมาน้ีจะทําการสงรหัสของรถคันน้ัน ๆ ท่ีมาทําขอมูลการ
เชาเรียบรอยแลวไปยงัรถยนตคนัท่ีเชา เพ่ือใหวงจรท่ีซอนตดิ
อยูในตัวรถทําการตอระบบไฟฟารถยนต แลวจึงจะสามารถ
บิดกุญแจ สตารทเคร่ืองยนตได หรือถามีการบิดกุญแจโดย
ไมไดรับรหัสการตอระบบไฟฟาหรือไมไดรับอนุญาต ก็ใหมี
เสียงเตอืนจากตวัรถ ซ่ึงกจ็ะเปนการปองกนัการขโมยรถยนต
ไดในระดับหน่ึง

โดยการทํางานของระบบเปนการนําความรู ทางดาน
เทคโนโลยีสารสนเทศมาประยุกตใชงานรวมกันกับไมโคร
คอนโทรลเลอร  เพ่ื อควบคุมการเข าใช รถแบบไร สาย
โดยอาศยัการสงผานคลืน่วทิย ุโดยมีรัศมีในการควบคมุไดไกล
ประมาณ 300-500 เมตร

2. ทฤษฎีที่เกี่ยวของ
ทฤษฎีหลัก ๆ  แบงออกเปน 2 สวน คือ สวนของฮารดแวร

สวนของซอฟตแวร ซ่ึ งในสวนของซอฟตแวรเปนการใช
ความรูในสวนของโปรแกรม Microsoft Visual Basic รวมกับ
ฐานขอมูล ในการเก็บขอมูลประวัติรถยนตเชาและประวัติ
ผูเชารวมกับโปรแกรมคําส่ังภาษาแอสเซมบล ีซ่ึงเปนภาษาท่ี
เขาใจงาย นํามาเขยีนคาํส่ังควบคมุไมโคร ซ่ึงใชเปนตวัประมวล
ผลกลางหรือซีพียู (CPU) ของระบบ เพ่ือติดตอกับอุปกรณ
ฮารดแวร  โดยไมโครคอนโทรลเลอรเบอรท่ีใชคือ AT 89S52
และในการนําไปใชงานจําเปนจะตองมีไอซีประกอบภายนอก
เพ่ิมเติมเขาไปใหระบบท่ีสมบูรณ เชน หนวยความจํา ,

ยุพิน  สรรพคุณ*

พอร ตควบคุม และคริสตอลเพ่ื อเปนพ้ื นฐานเวลาและ
แหลงจายไฟ เพ่ือใหเปนระบบควบคุมท่ีสามารถทํางานได
อยางสมบรูณ รวมกบัชุดวทิยรัุบ-สง เพ่ือใชในการสงสัญญาณ
ควบคุม (รหสัของรถยนตแตละคนั) ระหวางหองควบคมุของอู
กับรถยนตเชาแตละคันท่ีจอดอยูภายในบริเวณอู

การติดตอทางพอรตอนุกรมของไมโครคอนโทรลเลอร
จะมีโครงสรางเปนแบบฟูลดูเพล็กซ ซ่ึงรับและสงขอมูลใน
เวลาเดยีวกนัได โดยจะมีรีจสิเตอร SBUF (Serial Data Buffer)
เปนบับเฟอรสําหรับการรับสงขอมูลอนุกรม โดยเร่ิมตนเม่ือมี
การเขียนขอมูลเก็บไวในรีจิสเตอร SBUF หลังจากน้ันขอมูล
จะถูกจัดการโดยวิธีทางฮารดแวรในการเลื่อนบิต เพ่ือสง
สัญญาณออกไปภายนอก หลังจากมีการสงขอมูลออกไปจน
ครบแลว จึงจะทําการเซตบิตโดยกําหนดคาของแฟลก TI
ในรีจิสเตอร SCON ใหเปนสถานะ “1” เพ่ือแจงวารีจิสเตอร
SBUF วางแลว และพรอมท่ีจะสงขอมูลไบตตอไปได

การรับขอมูลจากพอรตอนุกรม จะตองเร่ิมตนโดยการ
กําหนดคาของบิต REN ท่ีอยูในในรีจิสเตอร SCON ใหมีคา
เปนสถานะ “1” หลังจากน้ันเม่ือมีการรับขอมูลเขามาจาก
ภายนอกก็จะทําการเลื่อนขอมูลไปโดยอัตโนมัต ิ และเม่ือบิต
สุดทายถูกเลื่อนบิตเขามาเรียบรอยแลว ขอมูลจะถูกยายมา
เก็บไวท่ีรีจิสเตอร SBUF และจะทําการเซตท่ีบิต RI ใหเปน
สถานะ  “1”  ซ่ึงสงผลใหเกิดการอินเตอรรัปโปรแกรมขึ้น

การส่ือสารเพ่ือเช่ือมตอไมโครคอนโทรลเลอรในการรับ
และสงขอมูลทางอนุกรมมีอยูดวยกัน 2 แบบ ไดแก แบบ
Single Processor System เปนระบบการส่ือสารโดยใช
ไมโครคอนโทรลเลอร 2 ตัวเช่ือมตอหากันและแบบ Multi-
processors System เปนระบบการส่ือสารแบบมัลตโิปรเซสเซอร
โดยใชไมโครคอนโทรลเลอร 1 ตัวเปนตัวแม (Master)
และสามารถท่ีจะเช่ือมตอกับไมโครคอนโทรลเลอร ท่ี เปน
ตัวลูก  (Slave) ไดอีกเปนจํานวนหลาย ๆ  ตัว

การเขียนโปรแกรมติดตออุปกรณภายนอกและควบคุม
ไมโครคอนโทรลเลอรผานพอรตอนุกรม สามารถทําไดคือ

1. จดัการ การทํางานของ  Timer   TCON (Time Control
Register) และ TMOD (Time Mode Register) นําเอาท้ังสอง
มาทําหนาท่ี สําหรับควบคุมการทํางานของ Timer เพ่ือจะ
นํามาใชเปนตวัวนลปูจบัเวลาของอัตราการรับสงขอมูล (Baud
Rate) คือ จะกําหนดคาใน TMOD เชน TMOD=00100000B
ในท่ีน้ีใชรับสงขอมูล 11 บิต คอื จะมี 8 data bit, Start bit, Stop
bit, Custom data bit ท้ั งน้ี จะกําหนดไม ให  Timer เกิด

* ภาควิชาเทคโนโลยีสารสนเทศ  คณะเทคโนโลยีและการจัดการอุตสาหกรรม  สจพ.
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Interrupt โดยจะไปกําหนดท่ี IE (Interrupt Enable Register)
ตั้งคาใหเปนศูนยทุก bit สวน Baud rate ของการรับสงขอมูล
น้ันจะอาศัยอัตราการเกิด Timer Overflow รวมกับคาของ
SMOD(Serial Mode Register) สําหรับคาท่ีจะกําหนดให
Timer เพ่ื อสรางอัตรารับสงของ Serial Port ในไมโคร-
คอนโทรลเลอร

2. การเขียนโปรแกรมตั้งคาทํางานของ Timer
การเขียนโปรแกรมตั้งคาของ Timer เชน Baud Rate ของ

Serial port=9600 bit/sec 
MOV TMOD,#00100000B ; ตั้งคาใน TMOD Register

ใหเร่ิมคาใหมอัตโนมัติ
MOV IE,#00000000B ; ตั้งคาไมให Timer Interrupt
MOV TL1,#FDH ; ตั้งคาอัตรารับสงขอมูล

9600 bit/sec
MOV TH1,#FDH
SETB TR1 ; ส่ัง Timer 1 ทํางาน 

3. เขียนโปรแกรมติดตอกับ  Serial Port
โดยใชรีจสิเตอร CON ซ ึ่งทําหนาท่ีเปนตวัควบคมุกระบวน

การรับสงขอมูลของ Serial Port  ในไมโครคอนโทรลเลอร
วาจะใหเปนโหมดใดการกําหนดใหรับขอมูล และสงขอมูล
แลวนําขอมูลน้ันไปเก็บไวท่ี Buffer โดยในการเขียนโปรแกรม
รับขอมูลก็ตองไปเคลื่อนยายขอมูลใน Buffer มาใช เชน ใช
คําส่ัง MOV A, SBUF เปนตน

ถาจะสงขอมูลออกไปท่ี Serial Port ในไมโครคอนโทรลเลอร
ก็จะตองเคลื่อนยายขอมูลไปไวท่ี Buffer ตัวน้ีเหมือนกัน เชน
MOV SBUF, A หรือ MOV SBUF, # 31H เปนตน 

4. การเขียนโปรแกรมรับขอมูล
JNB RI,$ ; เปรียบเทียบเงื่อนไขจนกวาเปนจริงเม่ือ

Buffer Receive แลว
CLR RI ; เคลยีรคาของ RI (Receive Interrupt) bit ใน

SCON Register 
MOV A, SBUF; นําคาจาก Buffer ไปเก็บไวใน Register A

5. การเขียนโปรแกรมสงขอมูล
MOV SBUF, #43H ; เอาคาแอสกี้  = 43H เก็บท่ี  Buffer

ในการสงขอมูลผาน Serial port
JNB TI,$ ; เปรียบเทียบเงื่ อนไขเปนจริงเม่ือ

Buffer Send แลว
CLR TI ; เคลยีรคาของ TI  bit ใน SCON Register

เครื่องรับ-สง วิทยุ
เคร่ืองรับ-สงวิทยุ คลื่นความถ่ี 2.4 GHz เปนชุด Signal

Converter สําหรับใชแปลงสัญญาณระหวาง RS232 และ
RF-Wireless โดยในโหมดการทํางานของการสงขอมูล
(Transmitter) จะทําหนาท่ี รอรับขอมูลจากพอรตส่ือสาร
อนุกรม RS232 จากขา RX แลวแปลงเปนสัญญาณความถ่ี
(GFSK) สงออกไปในอากาศ และในทางกลับกันในโหมด
การทํางานแบบรับ (Receiver) ชุดรับสงวิทยุคลื่นความถ่ี
2.4 GHz จะทําหนาท่ี คอยตรวจจับขอมูลท่ีอยู ในรูปของ
สัญญาณความถ่ี (GFSK) จากดาน RF เพ่ือแปลงกลับเปน
ขอมูลแบบ RS232 สงออกไปทางขา TX ไดดวย
การเขียนโปรแกรม  Visual Basic ติดตอกับ Serial

Port
เน่ืองจากเปนการส่ังงานจากเคร่ืองคอมพิวเตอรในหอง

ควบคมุของอูเชารถ จงึตองมีการเขยีนโปรแกรม  Visual Basic
ติดตอกับ Serial Port โดยใชวิธีการติดตอแบบอินเตอรรัป
ในกระบวนการอินเตอรรัปน้ันอุปกรณรอบขางเกือบทุกช้ินจะ
ตองปฏิบัติ งานอยู เพ่ื อส งสัญญาณไปใหแก ซี พียู เสมอ
ถาอุปกรณน้ันพรอมท่ีจะรับสง อุปกรณจะสงเปนรหัสแอสกี้
มาเราจะเขยีนโปรแกรมอินเตอรรัป โดยเม่ือท่ีขอมูลเขามากจ็ะ
ทําใหมี CommEvent  กับ On Comm Event เกิดขึ้น

3. ผลการดําเนินงาน

ภาพท่ี 1  แสดงภาพรวมในสวนฮารดแวร

สวนของฮารดแวร  ประกอบดวยวงจรหลักๆ 3 วงจร คือ
วงจรชุดรับ-สงสัญญานวิทย ุคลื่นความถ่ีขนาด 2.4 GHz
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ภาพท่ี 2  วงจรชุดรับ-สงสัญญาณวิทยุ คลื่นความถี่ขนาด
2.4 GHz

สําหรับการทํางานของเคร่ื องรับสงวิทยุคลื่ นความถ่ี
 2.4 GHz น้ันจะกระทําผาน Switch เลอืกโหมด เน่ืองจากการ
ทํางานของเคร่ืองรับสงวิทยุคลื่นความถ่ี 2.4 GHz น้ันจะทํา
การตรวจสอบโหมดการทํางานของเคร่ืองจาก Switch เลือก
โหมด เฉพาะในชวงของการจายไฟเลี้ยงใหเคร่ืองเร่ิมตน
ทํางานคร้ังแรก (Power-ON) เทาน้ัน ซ่ึงการเปลี่ยนแปลง
ตําแหนงการทํางานของ Switch เลือกโหมด หลังจากทํา
การจายไฟใหกบัเคร่ืองรับสงวทิยคุลืน่ความถ่ี 2.4 GHz ไปแลว
จะไมมีผลตอการทํางานของเคร่ืองแตอยางใด โดยการทํางาน
ของเคร่ืองรับสงวิทยุคลื่นความถ่ี 2.4 GHz น้ันจะมี LED
แสดงสถานะการทํางานของเคร่ืองจํานวน 2 หลอด คือ LED
POWER ซ่ึ งเป น LED สี แดง โดยท่ี  LED POWER น้ี
จะติดสวางใหเห็นตลอดเวลาท่ีมีการจายไฟเลี้ยงใหเคร่ือง
ทํางาน สวน LED อีกดวงหน่ึงน้ันจะเปน LED สีเขยีว ใชแสดง
สถานะการทํางานของเคร่ืองซ่ึงเรียกวา LED STATUS โดย
จะเกิดการกระพริบตามจังหวะของการรับสงขอมูลกันใน
แตละคร้ังโดยในสภาวะปกติ

ในโครงงานน้ีวงจรเคร่ืองรับ-สงสัญญาณความถ่ีสัญญาณ
วทิยมีุการทํางานแบบ RF Auto Direction เปนการทํางานชนิด
2 ทิศทาง แบบ Half Duplex หรือผลัดกันรับผลัดกันสง
ซ่ึงสามารถใชรับสงขอมูลระหวางตนทางและปลายทางได
โดยใชเคร่ืองรับสงวิทยุคลื่นความถ่ี 2.4 GHz ดานละ 1 ชุด
เทาน้ัน เพียงแตการรับสงขอมูลแบบน้ีจะไมสามารถสงขอมูล
สวนทางกันไดเหมือนกับแบบ Full Duplex แตจะตองใชวิธี
การผลัดกันรับขอมูลและสงขอมูลแทน โดยเม่ือฝายรับทํา
การรับขอมูลไดจนครบแลวจึงจะสลับหนาท่ีเปนฝายสงเพ่ือ

สงขอมูลยอนกลับไป
โดยเคร่ืองรับสงวิทยุคลื่นความถ่ี 2.4 GHz จะทําหนาท่ี

เปนท้ังฝายรับและฝายสงขอมูลแบบอัตโนมัติ โดยในสภาวะ
ปกติจะอยูในสภาวะของการรอรับขอมูล ท้ังดาน RF และ
RS232 ซ่ึงถาพบวามีขอมูลสงเขามาทางดานของ  RF  กจ็ะนํา
ขอมูลน้ันสงออกไปทางดานขา TX ของ RS232 ทันที และใน
ทํานองเดียวกัน ถาพบวามีขอมูลสงเขามาทางดาน RX ของ
RS232 มันก็จะทําการรับขอมูลน้ันจาก RS232 พรอมกับ
เปลี่ยนทิศทางของอุปกรณ RF จากการรอรับขอมูลใหทํา
หนาท่ีเปนตัวสงขอมูลแทน เพ่ือทําการสงขอมูลท่ีรับไดจาก
RS232 ออกไปทาง RF ในทันที ซ่ึงหลงัจากท่ีเคร่ืองรับสงวิทยุ
คลื่ นความถ่ี  2.4 GHz ทําการสลับโหมดการทํางานของ
อุปกรณดาน RF จากการรอรับเปนการสงและทําการเร่ิมตน
สงขอมูลออกไปทางดาน RF เรียบรอยแลว มันจะวนกลับไป
ตรวจสอบการรับขอมูลจากดาน RS232 อีกวายังมีขอมูลสง
เขามาอีกหรือไม ถาพบวายังมีขอมูลสงเขามาอีกก็จะทําการ
แปลงขอมูลน้ันเพ่ือสงออกไปยงัดาน RF ตอไปอีกจนกวาการ
สงขอมูลดาน RS232 จะส้ินสุดลง ซ่ึงขอมูลดาน RS232
ท่ีสงเขามาน้ัน ควรสงอยางตอเน่ืองโดยเม่ือเคร่ือง รับสงวิทยุ
คลื่ นความถ่ี  2.4 GHz ทําการสงขอมูลแตละไบตออกไป
ทางดาน RF เรียบรอยแลวมันจะวนรอบรอรับขอมูลไบตถัด
ไปจาก RS232 ภายในเวลา 2.5 mS  ถาไมพบขอมูลสงเขา
มาอีกภายในระยะเวลาดังกลาวมันจึงจะทําการเปลี่ยนหนาท่ี
ของอุปกรณดาน RF ใหกลับมาทําหนาท่ีเปนการรอรับขอมูล
ตามเดมิ โดยในขณะท่ีอุปกรณดาน RF ถูกกําหนดใหเปนฝาย
สงขอมูลอยูน้ัน จะไมสามารถทําการรับขอมูลจาก RF ได ซ่ึง
ถามีการสงขอมูลเขามาในขณะน้ันก็จะไมสามารถรับได
โดยคาเวลาท่ีจะใชในการสลับโหมดการทํางานของ RF
จากฝายสงขอมูลใหเปนฝายรับขอมูลน้ัน จะมีคาเปน 2.5 mS
ดังน้ันเม่ือฝายรับสามารถรับขอมูลไดครบหมดแลวกอนท่ีจะ
ทําการสงขอมูลเพ่ือตอบกลับไปยังฝายตรงขามน้ันควร
ทําการหนวงเวลาไวไมนอยกวา 3 mS นับจากรับขอมูลไบต
สุดทายไดเรียบรอยแลว จึงเร่ิมตนสงขอมูลไบตแรก
ยอนกลบัไป ซ่ึงถาฝายรับทําการสงขอมูลตอบกลบัไปยงัฝาย
ตรงขามเร็วกวาน้ีอาจทําใหฝายตรงขามไมสามารถรับขอมูล
ไบตแรกไดทัน

การใชงานเคร่ืองรับสงวิทยุคลื่นความถ่ี 2.4 GHz ในแบบ
RF Auto Direction น้ี เม่ือมันสามารถรับขอมูลจาก RF ได
ก็จะทําการสงขอมูลน้ันออกไปทางขา TX (Transmit) ของ
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RS232 ในทันที โดยไมสนใจวาอุปกรณท่ีตอไวดาน RS232
จะพรอมรับขอมูลหรือไม ซ่ึงถาดาน RS232 ไมพรอมรับ
ขอมูลก็จะทําใหขอมูล Byte น้ันสูญหายไปทันที

วงจรควบคมุการรับ-สงสัญญาณวิทยุ

 ภาพท่ี 3   วงจรควบคุมการรับ-สงสัญญาณวิทยุ

สําหรับการทํางานของวงจรควบคุมการรับ-สงสัญญาณ
วิทยุ จะทํางานเม่ือเกิดการส่ือสารขอมูลระหวางไมโครคอน-
โทรลเลอรกบัเคร่ืองรับ-สงวทิย ุโดยผานทางขา TxD และ RxD
ในลักษณะการติดตอส่ือสารผานพอรตอนุกรม นําคาท่ีได
จากเคร่ืองรับ-สงวิทยุมาทําการถอดรหัสวามีคาตรงกับ “On”
หรือ “Off” ถารหัสท่ีสงมามีคาตรงกับ “On” ก็ใหวงจรทําการ
On Relay และถา Off Relay ซ่ึง ถารหัสท่ีสงมามีคาตรงกับ
“Off” ก็ใหวงจรทําการ “Off  Relay”

วงจรสื่อสารขอมูล RS232

ภาพท่ี 4  วงจรส่ือสารขอมูล RS232

เน่ื องจากระดั บสัญญาณแรงดั นของพอร ตอนุกรม
มีไดตั้ งแต 3 โวลต ถึง 12 โวลต   ซ่ึ งระดับแรงดันของใน
ไมโครคอนโทรลเลอร  อยูในระดับของทีทีแอล ไอซี MAX232
จะทําหนาท่ีแปลงระดับสัญญาณแรงดัน ใหสามารถใชกับ
ไมโครคอนโทรลเลอร เพ่ือนําไปใชในการส่ือสารขอมูลกับ
RS-232 ภายในคอมพิวเตอรได

วงจรตัดตอระบบไฟฟาของรถ

ภาพท่ี  5  วงจรตัดตอระบบไฟฟาของรถ

สําหรับการทํางานของวงจรตัดตอระบบไฟฟาของรถ
วงจรจะทํางานเม่ื อมีสัญญาณไฟฟาจากพอรต 0.0 ของ
MCS-51 มาทริกท่ีขา Base และสัญญาณไฟฟา + 5 โวลต
ไหลผานขา Collector ของทรานซิสเตอร Q1 ทําให Q1 ทํางาน
แล ว Q2 ทํางาน โดยได รั บสัญญาณจากขา Emitter
มาทริกท่ีขา Base และสัญญาณไฟฟา + 5 โวลตไหลผานขา
Collector ของทรานซิสเตอร Q2 ทําให Q2 ทํางาน เน่ืองจาก
Q1 และ Q2 ตอวงจรแบบไดรฟกระแสหรือแบบดารลิงตัน
เม่ือ Q1 และ Q2 ทํางานแลว จึงทําใหรีเลยทํางานได

4.  สรุปผลการทดลอง
จากผลการทดลองสามารถทําการส่ังควบคุมการใชรถ

หรืออนุมัติการเชารถในกรณีท่ี เปนอู รถยนตไดจากเคร่ือง
คอมพิวเตอรท่ีสวนกลาง ภายในรัศมีประมาณ 300-500  เมตร
มีรัศมีควบคุมรถยนตไดประมาณ 100 ถึง 150 เมตร ใน
พ้ืนท่ีโลงแจง  และเม่ือมีการบิดกุญแจ สตารทเคร่ืองยนตโดย
ไมไดรับอนุญาต  และ ระบบสามารถทําการเก็บบันทึกขอมูล
ประวัติประจําตัวของผูเชาและขอมูลประจําตัวรถยนตแตละ
คันภายในอู เชารถยนตได  โดยไดทดลองกับรถยนตเปน
ตนแบบจํานวน 2 คนั  ซ่ึงโดยทฤษฎีของเคร่ืองรับสงวทิยแุบบ
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GFSK น้ีจะมี 125 ชองสัญญาณ แตละชองสัญญาณสามารถ
ตั้ง ID Code ไดถึง 256 ตําแหนง  เพราะฉะน้ันในการใชงาน
จริงจงึสามารถใชรถไดถึง 32,000 คนั แตในทางปฏบิัต ิเพ่ือให
เกิดความแมนยําสูงสุดจะใชรถ 1 คันตอ 1 ชองสัญญาณ
จึงมีรถได 125 คัน

ดังน้ัน หากตองการนําไปประยกุตใชใหเกิดความสะดวก
กับการใชรถยนตสวนตัว ก็สามารถพัฒนาไปประยุกตใชกับ
โทรศัพทมือถือ ซ่ึงในปจจุบันผูใชรถมีเกือบทุกคนและราคา
มือถือก็มีราคาท่ีถูกลงอยางมาก  รวมกับระบบ GPRS  ซ่ึงจะ
ทําใหชวยในเร่ืองของการเขารหัสรถยนตเพ่ือความปลอดภัย
แลว ยังสามารถติดตามตําแหนงไดดวย
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