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การทดลอง Rotary Encoder สวิทช์ 
บทน ำ 

 

หมายเหตุ หนา้สัมผสัสวทิช์  กบัสัญญาณ GA เก่ียวขอ้งกนั  ยงัไม่ไดใ้ช ้

Rotary encoder เป็นอุปกรณ์แปลงการหมุนแบบ 360 องศา เป็นสัญญาณทางไฟฟ้า  เพื่อใชใ้นการปรับค่า
ของการท างานของอุปกรณ์ ซ่ึงท างานต่างจาก Potentiometer คือ สามารถหมุนไดต่้อเน่ืองไม่มีสุดปลายใน
แต่ละดา้น พร้อมสวติช์ปุ่มกด 

 Location Number: 20 
 Pulse count: 20 
 With Switch: Yes 
 Operating life: 30,000 times 
 Maximum Rated: 10mA 5V DC 
 Encoder pin no welding. 

การท างาน 
CW 

 



การทดลอง Rotary Encoder สวทิช ์ Page 2 

 

CCW 

 
 
เมื่อกดสวทิช์ 

 
 
การทดลองที ่1 ใชก้ารอ่านค่าสัญญาณ GA ถา้เปล่ียนระดบัจาก LOW เป็น HIGH ก็มาตรวจสอบท่ีสัญญาณ 
GB  ถา้เป็น 0 แสดงวา่หมุนตามเขม็นาฬิกาใหเ้พิ่มค่า encoder0Pos ข้ึน  แต่ถา้เป็น 1 แสดงวา่หมุน ทวนเขม็
นาฬิกา    ใหล้ดค่า encoder0Pos ลง   
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โปรแกรม rotary_1 
int encoder0PinA = 2; 
 int encoder0PinB = 4; 
 int encoder0Pos = 0; 

 int encoder0PinALast = LOW; 

 int n = LOW; 
 

 void setup() {  
   pinMode (encoder0PinA,INPUT); 

   pinMode (encoder0PinB,INPUT); 
   Serial.begin (9600); 

   Serial.println ("Rotary Encoder test 1 "); 

 }  
 

 void loop() {  
   n = digitalRead(encoder0PinA); 

   if ((encoder0PinALast == LOW) && (n == HIGH)) { 

     if (digitalRead(encoder0PinB) == LOW) { 
       encoder0Pos++; 

     } else { 
       encoder0Pos--; 

     } 
     Serial.println (encoder0Pos); 

   }  

   encoder0PinALast = n; 

 } 

 

การทดลองที ่2 ใชก้ารอินเตอร์รัพทเ์ม่ือสัญญาณ GA เปล่ียนจาก LOW ไป HIGH (RISING)  สัญญาณ GA 
ต่ออยูท่ี่ขา 2 ซ่ึงเป็นสัญญาณ INT0  07’ จึงก าหนดสถานการณ์ท างานอินเตอร์รัพท ์INT0 ดว้ยค าสั่ง  

attachInterrupt(0, doEncoder, RISING )  

 

ความหมาย  
เม่ือ INT0 ไดรั้บสัญญาณขอบบวก (เปล่ียนจาก LOW ไป HIGH ) จะไปท างานท่ีฟังกช์นั  

doEncoder เพื่อท าการตรวจสอบสถานะของสัญญาณ GB ถา้เป็น 0 แสดงวา่หมุนตามเขม็นาฬิกาใหเ้พิ่มค่า 
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encoder0Pos ข้ึน  แต่ถา้เป็น 1 แสดงวา่หมุน ทวนเขม็นาฬิกา    ใหล้ดค่า encoder0Pos ลง  เช่นเดยวกบัการ
ทดลองท่ี 1  
โปรแกรม rotary_2_int 
#define encoder0PinA  2 
#define encoder0PinB  4 

 
volatile unsigned int encoder0Pos = 0; 

volatile unsigned int old_val = 0; 
 

void setup() {  
 

 

  pinMode(encoder0PinA, INPUT);  
  digitalWrite(encoder0PinA, HIGH);       // turn on pull-up resistor 

  pinMode(encoder0PinB, INPUT);  
  digitalWrite(encoder0PinB, HIGH);       // turn on pull-up resistor 

 

  attachInterrupt(0, doEncoder, RISING );  // encoderA pin 2 on interrupt 0  
  Serial.begin (9600); 

  Serial.println("Rotary Encoder Test interrupt");                // a personal quirk 
  old_val = encoder0Pos; 

}  

 
void loop(){ 

  if(old_val != encoder0Pos){ 
    Serial.println (encoder0Pos); 

    old_val = encoder0Pos; 
  } 

} 

 
void doEncoder() { 

  // Interrupt when PINA goes from low to high// 
 

  if (digitalRead(encoder0PinB) == LOW) { 

    encoder0Pos++; 
  } else { 

    encoder0Pos--; 
  } 

} 

 

 
การทดลองที ่3  เพื่อลดขอ้ผิดพลาดของการนบัท่ีเกิดจากหนา้สัมผสั ใชก้ารหารหาร 
โปรแกรม rotary_3_int 
 
#define encoder0PinA  2 
#define encoder0PinB  4 

 
unsigned char encoder0Pos = 0; 

 

unsigned char old_val = 0; 

unsigned char new_val = 0; 
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void setup() {  

 
 

  pinMode(encoder0PinA, INPUT);  
  digitalWrite(encoder0PinA, HIGH);       // turn on pull-up resistor 

  pinMode(encoder0PinB, INPUT);  

  digitalWrite(encoder0PinB, HIGH);       // turn on pull-up resistor 
 

  attachInterrupt(0, doEncoder, RISING );  // encoderA pin 2 on interrupt 0  
  Serial.begin (9600); 

  Serial.println("Rotary Encoder Test interrupt");                // a personal quirk 

  old_val = new_val; 
}  

 
void loop(){ 

  new_val = encoder0Pos>>2; 
  if(old_val != new_val){ 

    Serial.print (encoder0Pos); 

    Serial.print (" --- val -- "); 
    Serial.println (new_val); 

    old_val = new_val; 
  } 

} 

 
void doEncoder() { 

  // Interrupt when PINA goes from low to high// 
 

  if (digitalRead(encoder0PinB) == LOW) { 
    encoder0Pos++; 

  } else { 

    encoder0Pos--; 
  } 

} 

 
การทดลองที ่4  ตรวจสอบการหมุนและการกดสวทิช์ ส่งผลการตรวจสอบไปท่ี Serial monitor โดย 

 ถา้หมุนตามเขม็นาฬิกาส่งตวัอกัษร ‘2’ 
 ถา้หมุนทวนเขม็นาฬิกาส่งตวัอกัษร ‘1’ 
 ถา้กดสวทิช์ส่งตวัอกัษร ‘3’ 

 
 วธีิการตรวจสอบทิศทางการหมุน  ใชส้ัญญาณ A เป็นสัญญาณ Interrupt แลว้ตรวจลอจิกสัญญาณ B 
 วธีิการตรวจสอบการกดสวทิช์  ใชก้ารอ่านค่าอนาล็อกของสัญญาณ A เป็นระยะๆ ถา้ค่าอยูป่ระมาณ 

2.5 โวลทแ์สดงวา่สวทิช์ถูกกด  ส่วนระยะเวลาการอ่านใช ้Timer1 เป็นตวัตั้งเวลา  โดยใหอ่้านทุกๆ 
10 ms 

 การตรวจสอบทั้งสองอยา่งมีการแกเ้บาสน์เพื่อลดปัญหาการกระเดง้ของหนา้สัมผสั  
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#include <TimerOne.h> 
#define encoder0PinA  2 

#define encoder0PinB  4 
 

unsigned char encoder0Pos = 0; 

unsigned char cw_count = 0; 
unsigned char ccw_count = 0; 

bool cw_dir = false; 
bool ccw_dir = false; 

 
#define int_period 10            //interrupt time's period = 10 ms 

#define t_150ms 150/int_period 

 
#define analogPin 0 

int val = 0; 
bool sw_press = false; 

unsigned char sw_press_count = 0; 

 

 

void setup() {  
 

  pinMode(encoder0PinA, INPUT);  

  digitalWrite(encoder0PinA, HIGH);       // turn on pull-up resistor 
  pinMode(encoder0PinB, INPUT);  

  digitalWrite(encoder0PinB, HIGH);       // turn on pull-up resistor 
 

  attachInterrupt(0, doEncoder, RISING );  // encoderA pin 2 on interrupt 0  
  Serial.begin (9600); 

  Serial.println("Rotary Encoder Test interrupt");                // a personal quirk 

 
  sw_press = false; 

   
  Timer1.initialize(10000);           // set a timer of length 10000 us = 10ms  

  Timer1.attachInterrupt( timerIsr ); // attach the service routine here   

   

}  

 

void loop(){ 
  if(cw_dir){ 
    Serial.println ('2'); 

    cw_dir = false; 

  } 
  if(ccw_dir){ 

    Serial.println ('1'); 
    ccw_dir = false; 

  } 

  if(sw_press){ 
    Serial.println ('3'); 

    sw_press = false; 
  } 

} 
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/// -------------------------- 
/// Detect the rotation direction 
/// -------------------------- 

void doEncoder() { 
  // Interrupt when PINA goes from low to high// 

 

  if (digitalRead(encoder0PinB) == LOW) { 
    ccw_count = 0; 

    cw_count++; 
    if(cw_count>=2){ 

      cw_count = 0; 

      cw_dir = true; 
    }else{ 

      cw_dir = false; 
    } 

  } else { 
    ccw_count++; 

    cw_count = 0; 

    if(ccw_count>=2){ 
      ccw_count = 0; 

      ccw_dir = true; 
    }else{ 

      ccw_dir = false; 

    } 
  } 

} 

 

/// -------------------------- 
/// Detect the switch is pressed 

/// -------------------------- 

void timerIsr() 
{ 

  val = analogRead(analogPin); 
  if((val>500)&&(val<650)){ //if the switch is pressed 

    ++sw_press_count; 

    if(sw_press_count>t_150ms){ 
      sw_press = true; 

      sw_press_count = 0; 
    }else{ 

      sw_press = false; 

    } 
  }else{ 

    sw_press = false; 
  } 

} 

 
ค าถาม 
1. การก าหนดค่าตวัแปร encoder0Pos  ของทั้งสองโปรแกรมต่างกนัอยา่งไร  และใหผ้ลลพัธ์เป็นเช่นไร  
2. ใหอ้ธิบายการท างานของโปรแกรมในการทดลองท่ี 2  
3. ใหเ้ขียนโปรแกรมตรวจสอบการหมุนท่ีต่างไปจากโปรแกรมในการทดลองท่ี 2  
 


