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โปรแกรมไมโครคอนโทรลเลอร์ 
int Solenoid_A=2 ;   // ประกาศตวัแปรช่ือ Solenoid_A เป็นแบบint มีค่าเท่ากบั 2  
int Solenoid_B=3 ;   // ประกาศตวัแปรช่ือ Solenoid_B เป็นแบบ int มีค่าเท่ากบั 3  
int Solenoid_A2=6 ;  // ประกาศตวัแปรช่ือ Solenoid_A2 เป็นแบบ int มีค่าเท่ากบั 6  
int Solenoid_B2=7 ;  // ประกาศตวัแปรช่ือ Solenoid_B2 เป็นแบบ int มีค่าเท่ากบั 7  
 
int a,b,c,d;  // ประกาศตวัแปรช่ือ a,b,c,d เป็นแบบ int  
 
void setup()  // ฟังกช์ัน่ setup เป็นฟังกช์ัน่ส าหรับการก าหนดค่าการท างานส าหรับขาสญัญาณต่างๆ 
{ 
       pinMode(Solenoid_A,OUTPUT);  //ให้ Solenoid_A เป็นเอาตพ์ตุ 
       pinMode(Solenoid_B,OUTPUT);  //ให ้Solenoid_B เป็นเอาตพ์ตุ 
       pinMode(Solenoid_A2,OUTPUT);  //ให้ Solenoid_A2 เป็นเอาตพ์ตุ 
       pinMode(Solenoid_B2,OUTPUT);  //ให้ Solenoid_B2 เป็นเอาตพ์ตุ 
 
       digitalWrite(Solenoid_A,LOW);  //ให้ Solenoid_A ไม่มีสญัญาณออก 
       digitalWrite(Solenoid_A2,LOW);  //ให้ Solenoid_B ไม่มีสญัญาณออก 
       digitalWrite(Solenoid_B,LOW);  //ให้ Solenoid_A2 ไม่มีสญัญาณออก 
       digitalWrite(Solenoid_B2,LOW);  //ให้ Solenoid_B2 ไม่มีสญัญาณออก 
 
       Serial.begin(19200);  //ก าหนดอตัราการรับส่งขอ้มูลเป็น 19200 บิตต่อวนิาท ี
} 
void loop()  // ฟังกช์ัน่ loop เป็นฟังกช์ัน่ที่ท  างานแบบวนลูปท างาน 
{    

  char command;  //ประกาศตวัแปรช่ือ command เป็นแบบตวัหนงัสือ 
  command = Serial.read();  //ให ้command เท่ากบัค่าที่รับจากพอร์ตอนุกรมออกมา 
  if(command=='R') //ถา้ค่าที่รับเท่ากบั R มาท าเงื่อนไขน้ีและใหต้วัแปร a=1 

{ 
a=1; 

} 
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  if(a==1) //ถา้ a=1มาท าเงื่อนไขน้ี 
{ 

PWM('A');  //ไปฟังกช์ัน่ยอ่ยช่ือ PWM('A') 
analogWrite(Solenoid_A,127); //ก าหนดดิวต้ีไซเคิ้ล Solenoid_A เป็น 50 % 
analogWrite(Solenoid_B,0);  //ก าหนดดิวต้ีไซเคิ้ล Solenoid_B เป็น 0 % 
b=0;   

  }  
if(command=='L')  //ถา้ค่าที่รับเท่ากบั L มาท าเงื่อนไขน้ีและใหต้วัแปร b=1 
{ 

b=1; 
} 
if(b==1)  //ถา้ b=1มาท าเงื่อนไขน้ี 
{ 

PWM('B');  //ไปฟังกช์ัน่ยอ่ยช่ือ PWM('B') 
analogWrite(Solenoid_B,127);  //ก าหนดดิวต้ีไซเคิ้ล Solenoid_B เป็น 50 % 
analogWrite(Solenoid_A,0);  //ก าหนดดิวต้ีไซเคิ้ล Solenoid_A เป็น 0 % 
a=0;  

} 
if(command=='I')  //ถา้ค่าที่รับเท่ากบั I มาท าเงื่อนไขน้ีและใหต้วัแปร c=1 
{ 

c=1; 
} 
if(c==1)  //ถา้ c=1มาท าเง่ือนไขน้ี 
{ 

PWM('C');   //ไปฟังกช์ัน่ยอ่ยช่ือ PWM('C') 
analogWrite(Solenoid_A2,127);   //ก าหนดดิวต้ีไซเคิ้ล Solenoid_A2 เป็น 50 % 
analogWrite(Solenoid_B2,0);  //ก าหนดดิวต้ีไซเคิ้ล Solenoid_B2 เป็น 0 % 
d=0; 

}  
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if(command=='B')  //ถา้ค่าที่รับเท่ากบั B มาท าเงื่อนไขน้ีและใหต้วัแปร d=1 
{ 

d=1; 
} 
if(d==1)  //ถา้ d=1มาท าเง่ือนไขน้ี 
{ 

PWM('D');  //ไปฟังกช์ัน่ยอ่ยช่ือ PWM('C') 
analogWrite(Solenoid_B2,127);  //ก าหนดดิวต้ีไซเคิ้ล Solenoid_B2 เป็น 50 % 
analogWrite(Solenoid_A2,0);   //ก าหนดดิวต้ีไซเคิ้ล Solenoid_A2 เป็น 0 % 
c=0; 

} 
if(command=='S')  //ถา้ค่าที่รับเท่ากบั S มาท าเง่ือนไขน้ีและใหไ้ปฟังกช์ัน่ยอ่ย Stop 
{ 

Stop(); 
} 
if(command=='M')  //ถา้ค่าที่รับเท่ากบั M มาท าเง่ือนไขน้ีและใหไ้ปฟังกช์ัน่ยอ่ย Stop2 
{ 

Stop2(); 
} 

} 
void PWM(unsigned char pwm)  //ฟังกช์ัน่ยอ่ย PWM และประกาศตวัแปรในวงเล็บรอรับค่า 
{ 

if(pwm=='A') //ถา้ pwm เท่ากบั A ใหม้าท าเง่ือนไขน้ี 
{   

TCCR3B = TCCR3B & 0b11111000|0x05;  //ฟังกช์ัน่สร้าง PWM ของTime 3 จะสร้างที่
30 เฮิร์ทออกขา 2,3,5 

} 
if(pwm=='B') //ถา้ pwm เท่ากบั B ใหม้าท าเงื่อนไขน้ี 
{ 
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TCCR3B = TCCR3B & 0b11111000|0x05;  //ฟังกช์ัน่สร้าง PWM ของTime 3 จะสร้างที่
30 เฮิร์ทออกขา 2,3,5 

} 
if(pwm=='C')  //ถา้ pwm เท่ากบั C ใหม้าท าเง่ือนไขน้ี 
{   

TCCR4B = TCCR4B & 0b11111000|0x05;  //ฟังกช์ัน่สร้าง PWM ของTime  4 จะสร้างที่
30 เฮิร์ทออกขา 6,7,8 

} 
if(pwm=='D') //ถา้ pwm เท่ากบั D ใหม้าท าเง่ือนไขน้ี 
{ 

TCCR4B = TCCR4B & 0b11111000|0x05;  ;  //ฟังกช์ัน่สร้าง PWM ของTime 4 จะสร้างที่
30 เฮิร์ทออกขา 6,7,8 

} 
} 
 
void Stop()  //ฟังกช์ัน่ยอ่ย Stop ใหค้่าตวัแปร a,b, Solenoid_A, Solenoid_B มีค่าเท่ากบั 0 
{ 

a=0; 
b=0; 
analogWrite(Solenoid_A,0);  
analogWrite(Solenoid_B,0);  

} 
void Stop2()//ฟังกช์ัน่ยอ่ย Stop2 ใหค้่าตวัแปร c,d, Solenoid_A2, Solenoid_B2 มีค่าเท่ากบั 0 
{ 

c=0; 
d=0; 
analogWrite(Solenoid_A2,0); 
analogWrite(Solenoid_B2,0); 

} 
 


