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ภาคผนวก ก. 
โปรแกรม(MCS-51)ทีใ่ช้ในการควบคุมกระแส ดีซี ลงิค์ ให้คงที ่
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$regfile = "89C51AC2.DAT" 
$ramstart = 0 
$ramsize = 256 
$crystal = 24000000 
Ckcon = &B00000000 
 
 
 
'////////////////////////////////////////// 
Declare Sub Get_adc3 
Declare Sub Get_adc4 
Dim Adc_result As Byte , Adc_resultm As Byte 
Dim I As Byte , J As Byte 
Declare Sub Int_adc 
 
Dim Out_p As Single , Out_i As Single , Out_i_old As Single , Out_i_new As Single 
Dim Out_pi As Single 
Dim Error As Single 
Dim Out_pit As Integer 
Dim Led_status As Bit 
 
'////////////////////////////////////////// 
 
    ' Led_port Alias P2.6                                      'show Led when on Int0 
 
    ' On Int0 Int0_int                                         'INT0 = P3.2 
    ' Enable Int0 
    ' Enable Interrupts 
 
    ' Led_status = 1                                           'define start Led 
    ' Led_port = Led_status 
 
 
     Call Int_adc 
     Out_i_old = 0 
     Out_pi = 0 
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Do 
 
 
     Call Get_adc3 
     Call Get_adc4 
 
     Error = Adc_resultm - Adc_result                         'Find I_error 
 
     Out_p = Error * 0.1 
     Out_i = Error * 0.05 
 
     Out_i_new = Out_i_old + Out_i                            'PI Controller 
     Out_pi = Out_p + Out_i_new 
 
     If Out_pi > 255 Then 
        Out_pi = 255 
        'Out_i_old = Out_i_old 
 
     Elseif Out_pi < 0 Then 
        Out_pi = 0 
        'Out_i_old = Out_i_old 
 
     Else 
        Out_i_old = Out_i_new 
     End If 
 
     Out_pit = Out_pi 
     Out_pit = 255 - Out_pit 
     P0 = Out_pit                                              'OUTPUT to DAC 
 
Loop 
 
 
 
End 
'////////////////////////int_adc/////////////////////////// 
Sub Int_adc: 
     Adcf = &B01100000 
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     Adcon = &H20 
End Sub 
 
'////////////////////////get adc1,2,3////////////////////// 
Sub Get_adc4: 
 
 
     Adcon = Adcon And &HF8                                   ' clr ch 
 
     Adcon = Adcon Or 4                                             ' selec ch j 
     Adcon = Adcon Or &H08                                     ' start convertion and 8bit mode 
         Do 
                     J = Adcon 
                     J = J And &H10 
                     Loop Until J = &H10                            ' wait adc convert complete 
                     Adcon = Adcon And &HEF 
         Adc_resultm = Addh 
 
End Sub 
 
 
'//////////////////////////end////get_adc////////////////// 
 
'////////////////////////get adc1,2,3////////////////////// 
Sub Get_adc3: 
 
 
     Adcon = Adcon And &HF8                                   ' clr ch 
 
     Adcon = Adcon Or 3                                             ' selec ch j 
     Adcon = Adcon Or &H08                                     ' start convertion and 8bit mode 
         Do 
                     J = Adcon 
                     J = J And &H10 
                     Loop Until J = &H10                             ' wait adc convert complete 
                     Adcon = Adcon And &HEF 
         Adc_result = Addh 
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End Sub 
 
 
'//////////////////////////end////get_adc///////////////////////////////////// 
 
'//////////////////// INT0 SERVICE PROGRAM///////////////// 
 
 'Int0_int:                                                    'Begin Int0 Service 
 
 
 'Start: 
 
  '   Out_pit = Out_pit + 1 
   '  P0 = Out_pit 
 
 
    '     If Out_pit < 255 Then 
     '    Goto Start 
 
     'End If 
 
 'Do 
 
  '    Led_status = Not Led_status 
   '   Led_port = Led_status 
    '  Wait 1 
 
 'Loop 
 
 'Return 
 
 '//////////////// END INT0 SERVICE PROGRAM//////////////// 
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ภาคผนวก ข. 
โปรแกรมของ MCS-51(AT89LP4052)ทีใ่ช้ควบคุมระบบ 
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SPDR         EQU     86H                  ; SPI Data Register 
TCONB        EQU     91H               ; Watch-Dog Control Register 
RL0          EQU     92H                 ; Timer0 Reload Low Byte 
RL1         EQU     93H                          ; Timer1 Reload Low Byte 
RH0         EQU     94H                          ; Timer0 Reload High Byte 
RH1         EQU     95H                          ; Timer1 Reload Low Byte 
ACSR       EQU     97H                    ; Analog Comparator Control & Status Register 
WDTRST     EQU     0A6H            ; Watch-Dog Reset Register 
WDTCON       EQU     0A7H          ; Watch-Dog Control Register 
SADDR       EQU     0A9H          
SPSR         EQU     0AAH               ; SPI Status Register 
IPH          EQU     0B7H 
SADEN        EQU     0B9H 
P1M0         EQU     0C2H                 ; Port-1 Mode:0 Register 
P1M1         EQU     0C3H                 ; Port-1 Mode:1 Register 
P3M0         EQU     0C6H                 ; Port-3 Mode:0 Register 
P3M1         EQU     0C7H                 ; Port-3 Mode:1 Register 
SPCR         EQU     0D5H                 ; SPI Control Register 
 
I_OLD        EQU     30H   
I_NEW        EQU     31H   
P_NEW        EQU     32H   
COUNT        EQU     33H   
 
START  BIT      30H 
STOP_PO BIT      31H 
CH_FF  BIT      20H    ; 1 I  0 V         
 
   ORG 0000H         
   LJMP MAIN 
  
          
MAIN:      
               MOV     P3M0,#00000000B      ; P3 = Quasi-bidirectional 
               MOV     P3M1,#00000000B  
               MOV     P1M0,#00000000B      ; P1 = Quasi-bidirectional 
               MOV     P1M1,#00000000B 
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               MOV     P1,#80H 
              MOV     I_OLD,#00   
               MOV     TMOD,#00000001B              
          
LOOP:      

JB       P3.2,$ 
   JNB      P3.2,$ 
   MOV     TL0,#00   
   MOV     TH0,#00  
   MOV     RL0,#00   
   MOV     RH0,#00    
   MOV     COUNT,#00   
                  LCALL CH_PO  
                  MOV     A,TL0 
       
      MOV     PSW,#00 
      SUBB    A,#20 
      JC       NOT_ADJ    
; CH  OVER  
   JB       CH_FF,FOR   
   MOV     A,P1  
   SUBB    A,#1   
   CJNE    A,#0,GO_LOOP 
   MOV     A,#1 
                 AJMP    GO_LOOP 
             
FOR:                 MOV     A,P1      
   ADD     A,#1 
   CJNE    A,#254,GO_LOOP 
   MOV     A,#253  
   AJMP    GO_LOOP        
       
GO_LOOP:            MOV     P1,A 
NOT_ADJ:  LCALL   WAIT1                
   AJMP    LOOP     
 
DOI:   JB P3.4,$    
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   JNB        P3.4,$ 
   SETB    TR0   
   ;SETB    P1.0 
;DDD:       INC     COUNT 
   JB           P3.4,$ 
   CLR       TR0 
   ;CLR      P1.0   
               RET   
 
DOV:   JB P3.5,$    
   JNB        P3.5,$ 
   SETB    TR0 
   ;SETB    P1.1 
;III:   INC     COUNT    
   JB          P3.5,$ 
   CLR     TR0 
   ;CLR     P1.1   
                                 RET 
CH_PO:     JB         P3.2,$ 
   JB         P3.3,$ 
    
LPP:   JB         P3.2,DO_SET 
   JB         P3.3,DO_CLR  
   AJMP    LPP  
DO_SET:       clr    CH_FF   
   ACALL   DOI 
   RET   
DO_CLR:       setb    CH_FF  
   ACALL  DOV 
   RET 
 
WAIT1:                                   MOV      R3,#255 
LL:   LCALL    WAIT 
   DJNZ     R3,LL 
   RET  
             
WAIT:                  MOV      R2,#0FFH  
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   DJNZ  R2,$ 
   RET 
   END  
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ภาคผนวก ค. 
รูปภาพคร่ืองมอืทีใ่ช้ส าหรับทดลอง 
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1. ออสซิลโลสโคป YOKOGAWA รุ่น DL1740E  
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

2. สายวดัสัญญาณแรงดนั (DIFFERTIAL PROBE) YOKOGAWA  รุ่น 700925 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

3. สายวดัสัญญาณกระแส FLUKE  
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4. ตวัวดัอุณหภูมิ (Temperature range -30 to 900 C ) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

5. มลัติมิเตอร์ FLUKE รุ่น 179 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

6. แหล่งจ่ายกระแสและตวัควบคุมกระแสใหค้งท่ี 
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7. ชุดขบัมอสเฟต 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

8. ชุดเล่ือนเฟสแรงดนัและวงจรตรวจจบัแรงดนัศูนย ์
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9. ชุดเฟสล็อกลูป 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

10. ขดลวดเหน่ียวน าส าหรับการทดลอง 
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11.ชุดเคร่ืองตน้แบบใหค้วามร้อนแบบเหน่ียวน าชนิดแหล่งจ่ายกระแสท่ีมีระบบควบคุมการสวติซ์
ท่ีสภาวะเรโซแนนซ์แบบอตัโนมติั 
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