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สวิ ตช เมตริ กซ  (matrix switch)หรื อค ีย แพด (keypad) ถู กนํ ามาใช เป นอุ ปกรณ ในการป อนข อมู ลให กั บงาน
ทางด านไมโครคอนโทรลเลอร  นอกเหน ือจากสว ิตช กดต ิดปล อยด ับแบบธรรมดา (push button switch) โดยเฉพาะกั บ
งานที ่ต องม ีการป อนข อม ูลทั ้งต ัวอ ักษรและต ัวเลขและม ีสว ิตช จ ํานวนมากแล ว สว ิตช เมตร ิกซ จะเป นตั วที ่ถ ูกเล ือกใช งาน
เสมอ สว ิตช ในรู ปแบบเมตร ิกซ ที ่เห ็นได ในช ีวิ ตประจํ าวั น เช น ค ีย กดตั วเลขของระบบโทรศั พท  เป นต น

การต อใช งานสว ิตช แบบเมตร ิกซ เป นการน ําสว ิตช ธรรมดามาต อก ันในแบบเมตร ิกซ  ค ือ ขาด านหนึ ่งจะต อใน
แนวหลั ก (column) และขาอี กด านหนึ่ งจะต ออยู ในแนวแถว (row) แสดงดั งร ูปที่  19-1
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ร ูปที ่ 19-1 แสดงการก ําหนดค ารห ัสของสว ิตช เมตร ิกซ หร ือค ีย แพดแบบ 4x3 จ ุด ซึ ่งใช ในการทดลอง
โดยหมายเลขสว ิตช สามารถเปลี ่ยนแปลงได ตามที ่ผู ใช งานต องการ
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ไมโครคอนโทรลเลอร

C1 C2 C3

พอรตอินพุต

พอรตเอาตพุต

+5V
4.7k~10k

R1
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R1-C1 R1-C2 R1-C3

R2-C1 R2-C2 R2-C3

R3-C1 R3-C2 R3-C3

R4-C1 R4-C2 R4-C3

R4

ร ูปที ่ 19-2 วงจรเชื ่อมต อสว ิตช เมตร ิกซ ขนาด 4x3 จ ุดเข าก ับไมโครคอนโทรลเลอร 

19.1 กํ าหนดรหั สประจํ าต ําแหน งของสว ิตช เมตร ิกซ หร ือค ีย แพด
หลั กในการอ านค าจากคี ย แพดนี ้คื อ จะต องกํ าหนดรห ัสประจํ าตํ าแหน งของสวิ ตช แต ละตั วไว ไม ให ซํ้ ากั น

ด ังนั ้นเมื ่อสวิ ตช ต ัวใดถ ูกกดก็ จะได ค ารหั สของสว ิตช ต ัวดั งกล าวออกมา  ซึ ่งในการทดลองนี ้ จะก ําหนดค าคงที ่ให ก ับ
สว ิตช แต ละต ัวไว ด ังนี ้

สว ิตช ตํ าแหน ง R1 (หมายถึ ง row 1 หร ือแถวที ่ 1),  C1 (หมายถ ึง column 1 หรื อหล ักที ่ 1)  ม ีค า 0x01

สว ิตช ตํ าแหน ง R1 (หมายถึ ง row 1 หร ือแถวที ่ 1),  C2 (หมายถ ึง column 2 หรื อหล ักที ่ 2)  ม ีค า 0x02

สว ิตช ตํ าแหน ง R1 (หมายถึ ง row 1 หร ือแถวที ่ 1),  C3 (หมายถ ึง column 2 หรื อหล ักที ่ 2)  ม ีค า 0x03

สว ิตช ตํ าแหน ง R2 (หมายถึ ง row 2 หร ือแถวที ่ 2),  C1 (หมายถ ึง column 1 หรื อหล ักที ่ 1)  ม ีค า 0x04

สว ิตช ตํ าแหน ง R2 (หมายถึ ง row 2 หร ือแถวที ่ 2),  C2 (หมายถ ึง column 2 หรื อหล ักที ่ 2)  ม ีค า 0x05

สว ิตช ตํ าแหน ง R2 (หมายถึ ง row 2 หร ือแถวที ่ 2),  C3 (หมายถ ึง column 2 หรื อหล ักที ่ 2)  ม ีค า 0x06
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สว ิตช ตํ าแหน ง R3 (หมายถึ ง row 3 หร ือแถวที ่ 3),  C1 (หมายถ ึง column 1 หรื อหล ักที ่ 1)  ม ีค า 0x07

สว ิตช ตํ าแหน ง R3 (หมายถึ ง row 3 หร ือแถวที ่ 3),  C2 (หมายถ ึง column 2 หรื อหล ักที ่ 2)  ม ีค า 0x08

สว ิตช ตํ าแหน ง R3 (หมายถึ ง row 3 หร ือแถวที ่ 3),  C3 (หมายถ ึง column 2 หรื อหล ักที ่ 2)  ม ีค า 0x09

สว ิตช ตํ าแหน ง R4 (หมายถึ ง row 4 หร ือแถวที ่ 4),  C1 (หมายถ ึง column 1 หรื อหล ักที ่ 1)  ม ีค า 0x10

สว ิตช ตํ าแหน ง R4 (หมายถึ ง row 4 หร ือแถวที ่ 4),  C2 (หมายถ ึง column 2 หรื อหล ักที ่ 2)  ม ีค า 0x00

สว ิตช ตํ าแหน ง R4 (หมายถึ ง row 4 หร ือแถวที ่ 4),  C3 (หมายถ ึง column 2 หรื อหล ักที ่ 2)  ม ีค า 0x11

19.2 การอ านค าสวิ ตช เมตร ิกซ หรื อค ีย แพด
สํ าหร ับการทดลองนี ้ต องการอ านค าสว ิตช เมตร ิกซ ในตํ าแหน ง 0 ถ ึง 9 ออกมาแสดงผลที ่ LED ต ัวเลข 7 ส วน

ว ิธ ีการอ านค าจากสวิ ตช ในการทดลองนี ้สร ุปได ด ังนี ้

(1)  กํ าหนดให ขาพอร ต RB5 ถ ึง RB7 เป นพอร ตอ ินพุ ตดิ จ ิตอล  (ด ูรู ปที ่ 19-2 ประกอบ)

(2)  ก ําหนดให ขาพอร ต RB1 ถึ ง RB4 เป นพอร ตเอาต พ ุตดิ จิ ตอล (ดู ร ูปที ่ 19-2 ประกอบ)

(3) ส งลอจ ิก “1” ออกไปยั งขาพอร ต RB1 ถ ึง RB4

(4) จากน้ั นเริ่ มต นการตรวจสอบแถวที่  1 ด วยการทํ าให ขา RB1 เป น “0”  แล วอ านค าจากขาพอร ต RB5 ถึ ง
RB7 ว าขาใดเป นลอจิ ก “0” หรื อไม  หากขาใดเป นลอจิ ก “0” นั่ นคื อ เกิ ดการกดสวิ ตช ที่ ขานั้ น หากขา RB5 เป น “0”
นั ่นค ือเก ิดการกดสว ิตช ที ่ตํ าแหน ง R1, C1 ซึ ่งก ็ค ือ สว ิตช เลข 1 โปรแกรมจะค ืนค าเป น 0x01 กล ับมา การวนรออ านค า
นี ้จะใช เวลา 600 ม ิลล ิว ินาท ี หากไม ม ีการกดสว ิตช เลย จะเปลี ่ยนการตรวจสอบไปย ังแถวที ่ 2

(5) การตรวจสอบแถวที ่ 2 จะเก ิดข้ึ นเมื ่อทํ าให ขา RB1 กล ับมาเป น “1” แล วท ําให ขา RB2 เป น “0” จากนั ้นรอ
อ านค าจากขาพอร ต RB5 ถ ึง RB7 เช นเด ิม หากในคราวนี ้ที ่ขา RB5 เป น “0”  นั ่นหมายถึ ง เก ิดการกดสว ิตช ที ่ตํ าแหน ง
R2, C1 ซึ ่งก ็ค ือ สว ิตช เลข 4 โปรแกรมจะค ืนค าเป น 0x04 กล ับมา  หากไม ม ีการกดสว ิตช เลย จะเปลี ่ยนการตรวจสอบ
ไปย ังแถวที ่ 3 และ 4 แล ววนกล ับมาย ังแถวที ่ 1 อ ีกครั ้ง

(6) เมื ่อการตรวจสอบมาถ ึงแถวที ่ 4 จะพบว า ต องม ีการตรวจสอบสว ิตช  3 ต ัวค ือ *, 0 และ #  ด ังนั ้นค าที ่ได จาก
การตรวจสอบการกดสวิ ตช จะเก ิดได  3 ค าคื อ 10 หรื อ 0x0A, 0 หรื อ 0x00 และ 11 หรื อ 0x0B ในการทดลองจะสนใจ
เพ ียงค า 0x00 เท านั ้น จึ งต องม ีการเข ียนโปรแกรมเพื ่อกรองเอาเฉพาะข อมู ลเลข 0 ถึ ง 9 อี กชั้ นหน่ึ ง

(7) เมื ่อได ค าของสว ิตช แล ว จ ึงน ําค าด ังกล าวไปใช งานต อได  อาท ิ น ําข อม ูลไปใช ข ับ LED ธรรมดาหร ือ LED
ต ัวเลข 7 ส วน หร ือน ําไปแสดงที ่โมด ูล LCD หร ือนํ าไปใช ประมวลผลด านเกี ่ยวก ับข อม ูลรห ัสต ัวเลขก ็ได 
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PIC16F887

C1 C2 C3

+5V
4.7k~10k

R1

R2

R3

R1-C1 R1-C2 R1-C3

R2-C1 R2-C2 R2-C3

R3-C1 R3-C2 R3-C3

R4-C1 R4-C2 R4-C3

R4

RB5

RB6

RB7

RB1

RB2

RB4

RB3

1 2 3

4 5 6

7 8 9

* 0 #

สงลอจิก "0" ออกไปที่ขาพอรต RB1
จึงเสมือนกับกับการกําหนดใหขา
พอรต RB1 เปนกราวด

ถาไมมีการกดสวิตช
ลอจกิที่ขา RB5 ถงึ RB7 จะเปน "1"
เปนผลมาจากการตอตัวตานทานพูลอัป

PIC16F887

C1 C2 C3

+5V
4.7k~10k

R2

R3

R1-C1 R1-C2 R1-C3

R2-C1 R2-C2 R2-C3

R3-C1 R3-C2 R3-C3

R4-C1 R4-C2 R4-C3

R4

RB5

RB6

RB7

RB1

RB2

RB4

RB3

1 2 3

4 5 6

7 8 9

* 0 #

เม่ือมีการกดสวิตชเลข 1
ลอจกิที่ขา RB5 จะเปน "0"

สวิตชท่ีตําแหนง R1-C1
หรือสวิตชเลข 1 ถูกกด

0

1

1

R1

1

1

1

(ก) สถานะของขาพอรตเมื่อเริ่มตนการตรวจสอบการกดสวติชเมตริกซแถวท่ี 1

(ข) สถานะของขาพอรตเมื่อมีการกดสวิตชเมตริกซตําแหนง C1-R1

ร ูปที ่ 19-3 แสดงสถานะการท ํางานของการตรวสอบการกดสว ิตช เมตร ิกซ ของ PIC16F887
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L21.1 ใช วงจรในรู ปที่  L21-1 ในการทดลอง เชื่ อมต อ LED ตั วเลข 7 ส วนและสวิ ตช เมตริ กซ เข ากั บวงจรให เรี ยบร อย

L21.2 สร างไฟล โปรเจ็ กต ชื ่อ 1wire_01 เข ียนโปรแกรมที ่ L21-1 บ ันท ึกเป นไฟล  keypad4x3.c

L21.3 คอมไพล และดาวน โหลดไฟล ผลลั พธ ไปยั ง PIC16F887

L21.4 กดสวิ ตช รี เซตหนึ่ งครั้ ง ทดลองกดที่ สวิ ตช เมตริ กซ ไล เรี ยงลํ าดั บที ละตั ว สั งเกตการแสดงผลที่  LED

LED ตั วเลข 7 ส วนจะแสดงผลตรงตามตํ าแหน งของสวิ ตช  0 ถึ ง 9 ที่ ถู กกด แต ถ ากดสวิ ตช  *
และ # จะไม มี การแสดงผลใดๆ

ร ูปที ่ L27-1 วงจรทดลองอ านค าของสว ิตช เมตร ิกซ เพ่ื อน ํามาแสดงที ่ LED ต ัวเลข 7 ส วนของ PIC16F877

+5V

R1
4.7k

SW1
RESET

1
MCLR

11

12

C1
0.1/50V

+5V

2 3

5 6

8 9

ROW1

S1-S12
Keypad 4x3

R10
10k *4

ROW2

ROW3

ROW4

1

4

7

0 #*

COL1

COL2

COL3

RB5

RB6

RB7

RB1

RB2

RB3

RB4
37

36

35

34

40

39

38

RC0

RC1

RC2

6

7

8

RC3

RC4

RC5

9

10

11

RC6
12

R2-R9
510 x8

DSP1

LED 7 Segment
Common Cathode
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PIC16F887 microcontroller Experiment
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/*
Hardware Configuration
*** 7-Segment : RC0-RC7 => segment a-dp
*** keypad 4x3 :

RB1 => ROW1
RB2 => ROW2
RB3 => ROW3
RB4 => ROW4

RB5 => COL5 with resistor 10k pull up
RB6 => COL6 with resistor 10k pull up
RB7 => COL7 with resistor 10k pull up

*/
#include <pic.h> // Include header file for MCU
#define _XTAL_FREQ 20000000 // Define Frequency 20.0 MHz for function __delay_ms
__CONFIG(HS & WDTDIS & LVPDIS);// Config. High speed clock,Disable watchdog and Disable LVP
const unsigned char  num[10]=
{

0x3F,// Code number 0
0x06,// Code number 1
0x5B,// Code number 2
0x4F,// Code number 3
0x66,// Code number 4
0x6D,// Code number 5
0x7D,// Code number 6
0x07,// Code number 7
0x7F,// Code number 8
0x6F // Code number 9

};
void delay(unsigned int tick)
{

while(tick—) // Loop couter delay time
{

__delay_ms(1); // Delay 1 ms
}

}
unsigned char get_keypad() // Return 0-9 keypad ,* = 10,# = 11
{

unsigned char result=0xFF;
// R Pull up at colume 1,2,3
ANS10 = 0; // RB1
ANS8 = 0; // RB2
ANS9 = 0; // RB3
ANS11 = 0; // RB4
ANS13 = 0; // RB5

TRISB5 = 1; // RB5 colume 1
TRISB6 = 1; // RB6 colume 2
TRISB7 = 1; // RB7 colume 3

TRISB1 = 0; // RB1 row 1
TRISB2 = 0; // RB2 row 2
TRISB3 = 0; // RB3 row 3
TRISB4 = 0; // RB4 row 4
RB1 = 1;
RB2 = 1;
RB3 = 1;
RB4 = 1;

โปรแกรมที ่ L21-1 วงจรทดลองการอ านค าสว ิตช เมตร ิกซ  4x3 จ ุดของ PIC16F887 (ม ีต อ)
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โปรแกรมที ่ L21-1 วงจรทดลองการอ านค าสว ิตช เมตร ิกซ  4x3 จ ุดของ PIC16F887 (ม ีต อ)

RB1 = 0; // Scan row 1
if(RB5==0)
{

result =1;
delay(200);

}
else if(RB6==0)
{

result =2;
delay(200);

}
else if(RB7==0)
{

result =3;
delay(200);

}
RB1 = 1; // end Scan row 1

RB2 = 0; // Scan row 2
if(RB5==0)
{

result =4;
delay(200);

}
else if(RB6==0)
{

result =5;
delay(200);

}
else if(RB7==0)
{

result =6;
delay(200);

}
RB2 = 1;

RB3 = 0; // end Scan row 2
if(RB5==0)
{

result =7;
delay(200);

}
else if(RB6==0)
{

result =8;
delay(200);

}
else if(RB7==0)
{

result =9;
delay(200);

}
RB3 = 1; // end Scan row 3

RB4 = 0; // Scan row 4
if(RB5==0)
{

result =10;
delay(200);

}
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else if(RB6==0)
{

result =0;
delay(200);

}
else if(RB7==0)
{

result =11;
delay(200);

}
RB4 = 1; // end Scan row 4
return result;

}
void main()
{

unsigned char key=0xFF;
TRISC = 0x00; // Set PORTC output mode
PORTC = 0x00; // Initial value
while(1) // Infinite loop
{

key = get_keypad(); // Get keypad value
if(key<10) // Check key 0-9 pressed?
{

PORTC = num[key]; // Display value on 7-segment
}

}
}

โปรแกรมที ่ L21-1 วงจรทดลองการอ านค าสว ิตช เมตร ิกซ  4x3 จ ุดของ PIC16F887 (จบ)




