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โปรแกรมในไมโครคอนโทรลเลอร์ 

#include <18F4550.h> 

#device ADC = 10 //ปรับค่าความละเอียด A/D เป็น 10 บิต 
#fuses 

HSPLL,NOWDT,NOPROTECT,NOLVP,NODEBUG,USBDIV,PLL5,CPUDIV1,VR

EGEN 

#use delay(clock=48000000) //ก าหนดความถ่ีสัญญาณนาฬิกาและเปิดใชง้านฟังกช์นั delay  
#use rs232(baud=9600,xmit=PIN_C6,rcv=PIN_C7) 
 

#include <usb_cdc.h> 

#include <string.h> 

#include <stdio.h> 

#include <stdlib.h> 

 

#define select   PIN_E0 

#define dir232   PIN_D4 

 

float val[20],val1[20],sum,sum1; 

 

int buffer[50]; 
 

void checkwater1(void) //ฟังกช์นัอ่านค่า A/D จากเซนเซอร์วดัความดนั ถงัท่ี 1 
{ int i; 

  set_adc_channel(1);  
  for(i=0;i<20;i++) 
  { 

  delay_ms(10); 
  val[i]=read_adc(); 
  sum+=val[i]; 
  }  

} 

void checkwater2(void) //ฟังกช์นัอ่านค่า A/D จากเซนเซอร์วดัความดนั ถงัท่ี 2 
{ 

  int i; 

  set_adc_channel(0);  
  for(i=0;i<20;i++) 
  { 

  delay_ms(10); 
  val1[i]=read_adc(); 
  sum1+=val1[i]; 
  }   
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} 

 

 

void waterlevel(void)  //ฟังกช์นัส่งค่า A/D ท่ีอ่านไดผ้า่นพอร์ต USB 

{ 

 printf(usb_cdc_putc,"%.1f %.1f\n",sum/20.0,sum1/20); 
 sum=0.0; 

 sum1=0.0; 

} 

 

float getnum(void)      //ฟังชนัอ่านค าสั่งท่ีส่งมาจากแลปววิเพื่อน าค่าท่ีไดไ้ปควบคุมมอเตอร์ป๊ัม 
{ 

   unsigned char i,buffer,string[100]; 
   for (i=0;i<100;i++) string[i]=0; 

   buffer = usb_cdc_getc(); 
   if (buffer == '[') 
   { 

      for (buffer=usb_cdc_getc(),i=0;buffer!=']';buffer=usb_cdc_getc(),i++) string[i] = buffer; 

   } 

   else return 0; 

   return atoi(string); 
} 

 

void interrupt_usb(void) // ISR ของพอร์ต USB 

{ 

   char usbdata; 

   int num; 

    
    usb_task(); 

    if(usb_cdc_kbhit())     //ตรวจสอบวา่มีสัญญาณขอ้มูลส่งมาทางพอร์ต USB หรือไม่ 
    { 

    usbdata=usb_cdc_getc(); 

    switch(usbdata)          //ฟังกช์นัตรวจสอบตวัอกัษรท่ีส่งมาจากโปรแกรมแลปววิ 
    { 

   case 'S':                        //ตวัอกัษร “S” ใหส่้งค่า A/D ของเซนเซอร์กลบัไปท่ีแลปววิ 
        checkwater1(); 
        checkwater2(); 
        waterlevel(); 
   break; 

   case 'P':                 //ตวัอกัษร “P” ใหท้ าการปรับ %วฏัจกัรหนา้ท่ี ท่ีตวัไมโครคอนโทรลเลอร์ 
        num=getnum(); 
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        set_pwm1_duty(num); 
   break;     

    } 

    } 

} 

void main(void) 
{ 

  
 set_tris_a(0xFF); 
 set_tris_b(0xFF); 
 set_tris_c(0xFF); 
 set_tris_d(0xFF); 
 set_tris_e(0xFF); 

 setup_adc(ADC_CLOCK_INTERNAL); //ใชค้วามถ่ีภายใน ในการแปลง A/D 

 setup_ccp1(CCP_PWM);                          //เลือกใชง้านโมดูล CCP ในโหมด PWM 

 setup_timer_2(T2_DIV_BY_16,100,1);   //ตั้งค่าความถ่ีของสัญญาณพีดบัเบิ้ลยเูอ็ม            //ดว้ย
การตั้งคาบเวลาของ Timer 2 

set_pwm1_duty(0);                       //ตั้งค่า %วฏัจกัรหนา้ท่ี ของสัญญาณพีดบัเบิ้ลยเูอม็ (0-100) 
                     
 usb_init_cs();                                             //ฟังกช์นัใชง้านพอร์ต USB 

 

 while(true)                                                  //ลูปตรวจสอบการอินเตอร์รัปตจ์ากพอร์ท USB 

 { 

    interrupt_usb(); 
 } 

} 


