


  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ស្ថា បត្យកម្មក ុំព្យទូ័រ និង IoT  

គុំទ្ទថវិកាលលើការលរៀបលរៀង និព្នធ និងកកលម្អលោយ 
ម្ូលនិធិទ្ស្ថវទ្ាវ គុំនិត្ច្នៃទ្បឌិត្ និងនវាន វត្តន៍ 

លរៀបលរៀងលោយ 
អ  ក ប៉ា លលវីា៉ា ន់ 

២០២១ 



សាកលវិទ្យាលយ័ភូមនិ្ទភនំពេញ 
មហាវិទ្យាលយ័វិទ្យាសាស្ត្រ 
ពេប៉ា តឺម៉ាង់េ័ត៌មាន្វិទ្យា 

គណៈកមមការន្ិេន្ធ 

១. លោក អ ៊ុក ប៉ា៊ុល្លវី៉ា ន់ សាស្រ្សាា ចារ្យលេប៉ា តឺម៉ាង់ព័ត៌មានវទិ្យា 

 

គណៈកមមការត្តួតេិន្តិយ 

១. លោក ប៉ា៊ុក ល្កសម៊ុនី អន៊ុប្បធានលេប៉ា តឺម៉ាង់ព័ត៌មានវទិ្យា             ប្បធាន 

២. លោក ជា សណំាង អន៊ុប្បធានលេប៉ា តឺម៉ាង់ថ្នា ក់ឆ្ា សំិកាមូល្ដ្ឋា ន  អន៊ុប្បធាន 

៣. លោក ជឹម ប ៊ុនល ឿន សាស្រ្សាា ចារ្យលេប៉ា តឺម៉ាង់ព័ត៌មានវទិ្យា           សមាជិក 

៤. អាកប្សី សវយឺ ស៊ុវត្ថា រ្ ីសាស្រ្សាា ចារ្យលេប៉ា តឺម៉ាង់ព័ត៌មានវទិ្យា           សមាជិក 

 



បុពƛកǃ 
 

ដំេណីរអភិវឌƌៃនƙពះǍƺǁចƙកកមƕុƺេǷកƒុងយុគសមយ័ទំេនីបេនះ ƺេមេរȢនដេ៏ƺគជ័យ
បំផុតមួយ ែដលƸប់ឬសគល់េចញពីƳរបȥƃប់របបƙបល័យពូជǒសន៍ Ƴរបȥƃប់សȜƷƀ ម Ƴរផƞះផǜរƺតិ 

ƳរកǒងមូលƽƊ នរងឹǋៃំនសនƎិǊពនិងេសƏរǊព និងƳរអភិវឌƌេសដƊកិចƃ។ េǷេƙƳយេពលែដលសនƎិǊព
ƙតȪវǇនេកីតេឡងីេƽយបរបូិរណ៍េǷƹƒ ១ំ៩៩៨ កមƕុƺទទួលកំេណីនេសដƊកិចƃខƕស់ គƙឺបǋណ៨% កƒុង

មួយƹƒ ។ំ េលីសពីេនះេទȢត អƙǂៃនǊពƙកីƙកƙតȪវǇនƳត់បនƏយពីƙបǋណ៥៣% េǷƹƒ ២ំ០០៤ 
មកេǷǄបƺង១០% េǷƹƒ ២ំ០១៩។ ដំេណីរៃនƳរអភិវឌƌƺតƺិសកមƗǊពែដលបនƎេǵមុខƺប់

ƺនិចƃ េហយីេƵលនេǌǇយថƗីៗែដលǋនលកſណៈអនƎរវសិ័យƙគបដណƎ ប់កក៏ំពុងេលចរូបǍងេឡងី 
េដីមƓីតƙមង់ទិសកមƕុƺេƹƕ ះេǵƳន់ƙបេទសǋនƙǇក់ចំណូលមធƘមកƙមិតខƕស់េǷƹƒ ២ំ០៣០ និង

ƻនេឡងីƺƙបេទសǋនƙǇក់ចំណូលខƕស់ េǷƹƒ ២ំ០៥០។ Ƴរែƙបƙបȫលƹប់រហ័សៃននǋិƗ បនកមƗ

ពិភពេǎកនងិតបំន់ រមួǄងំទǆំក់ទំនងភូមិǒȜសƎនេǌǇយ ǇនផƎល់ƳǎនុវតƎǊពសƙǋប ់

ƳរអភិវឌƌឧសǜហកមƗេǷកមƕុƺ ែដលƙតȪវǇនǍជរƽƊ ភǇិលƸត់ទុកƺមូលƽƊ នƙគឹះៃនកំេណីន 
េសដƊកិចƃកមƕុƺ។ ǍជរƽƊ ភិǇលកមƕុƺǇន និងកំពុងបនƎពƙងឹងនិងអភិវឌƌវសិ័យអប់រេំƹƕ ះេǵរក  
ƳរƙǒវƙƺវនិងនǏនុវតƎន៍ េដីមƓពីƙងឹងសមតƏǊពនិងជំǆញរបស់ធនǅនមនុសƞេǷកមƕុƺ ឱƘƙសប

េǵនឹងបរបិទថƗីៃនƳរអភិវឌƌ ƺពិេសសƳរពƙងឹងសហƙគិនǊពកƒុងƳរេរȢបចំម៉ូែដលធុរកចិƃថƗីៗ។ េដីមƓី
Ƹប់យកƳǎនុវតƎǊពពីបដិវតƎន៍ឧសǜហកមƗទី៤ និងេសដƊកិចƃឌីជីថលែដលកំពុងផុសផុលេឡងី 

ƙបព័នƑេអកូឡូហƞុែីដលបងžលកſណៈអេំǁយផលដល់ƳរបេងžីតថƗី នǏនុវតƎន ៍Ƴរƙǒវƙƺវ និងអភវិឌƌន ៍
ƙតȪវែតǋនƳរែកលមơ។ 
 

បǁƎ ƙបេទសេǷទƛីបǕសុីកំពុងǆមុំខកƒុងƳរវនិិេǌគេលីƳរƙǒវƙƺវនិងអភវិឌƌ េƽយǋន

Ǌគហុ៊នƙបǋណ៤៤% ៃនƳរវនិិេǌគǄងំមូលរបស់ពិភពេǎក។ ƙបេទសចិនកំពុងបនƎកǒង   
េហƽƊ រចǆសមƕ័នƑៃនƳរវនិិេǌគេលីƳរƙǒវƙƺវនិងអភវិឌƌ កដូ៏ចƺសមតƏǊពមនុសƞ។ ផƐុយេǵវញិ 

ƙបេទសេǷទƛីបǕេមរកិƴងតƓូងនិងǕȜហƛកិ កំពុងសƏិតេǷƹƂ យពƳីរវនិិេǌគេនះ េហយីƺលទƑផល 
ƙបេទសǄងំេǆះក៏ពំុǋនកំេណីនេសដƊកិចƃគួរឱƘកត់សǋƀ ល់ែដរ។ ទុនវនិិេǌគសរុបេលƳីរƙǒវƙƺវ

និងអភវិឌƌរបស់ƙបេទសេǷទƛីបǕេមរកិƴងតƓូវនិងǕȜហƛកិ ǋនƙបǋណ៥%ៃនƳរវនិិេǌគǄងំមូល
របស់ពិភពេǎក កƒុងេពលែដលតបំនǄ់ងំ២េនះǋនƙបƺជនƙបǋណ២០%ៃនƙបƺជនពិភពេǎក។ 

ƙបេទសចំនួន៦ែដលǋនលំƽប់ខƕស់ƺងេគេǷកƒុងƳរវនិិេǌគេលីƳរƙǒវƙƺវនិងអភិវឌƌ រមួǋន
សហរដƊǕេមរកិ ចនិ ជប៉ុន Ǖលƚឺម៉ង ់ឥǁƋ  នងិកូេរƴ៉ងតƓូង ែដលេសƗីនឹងƙបǋណ៧០%ៃនទុនវនិិេǌគ

សរុបរបស់ពិភពេǎក។ 
 

េតីចំេណះដឹង ផលិតផល និងេសǏកមƗថƗីǄងំេនះេកីតេឡីងពីអƛី? េហីយេកីតេឡីងេƽយ

រេបȢបǁ? ƙពះǍƺǁចƙកកមƕុƺកំពុងែតកǒងមូលƽƊ នសƙǋបƳ់រេƙតȢមខƚួនទទលួ និងƙបកួត
ƙបែជងកƒុងយុគសម័យបដិវតƎឧសǜហកមƗទី៤ េǷកƒុងេសដƊកិចƃែដលែផơកេលីពុទƑិ េហយីែដលƙបƳរេនះ



ƸǇំច់តƙមȪវឱƘពលរដƊកមƕុƺ ƙតȪវƳƚ យខƚួនƺពលរដƊឌីជីថល ពលរដƊសកល និងពលរដƊែដល

ƙបកបេƽយƳរទទួលខុសƙតȪវ ែដលǋនសមតƏǊពកƒុងƳរផលិត ែចកƸយ នងិេƙបƙីǇស់ពុទƑិេដីមƓី
ទទលួមនុȥƈផល និងរមួចំែណកកƒុងកេំណីន។ ធǆƵរពិភពេǎកǇនេធƛីƳរកត់សǋƀ ល់ǂងំពƹីƒ ំ

២០០២នូវបǋƚ ស់បƎូរៃនមូលƽƊ នេសដƊកិចƃ ពីេសដƊកិចƃែដលពឹងែផơកេលីកǋƚ ងំពលកមƗ និងធនǅន
អតិកមƗ (Labour and Resource Based Economy) េǵƳន់េសដƊកិចƃែដលពឹងែផơកេលីពុទƑិ 

(Knowledge Based-Economy) ែដលកƒុងន័យេនះ ពុទƑិគƺឺគនƚឹះៃនƳរអភិវឌƌ។ Ǖƙស័យេហតុេនះ 

េǷេលីគនƚងែដលកមƕុƺកំពុងេធƛីដំេណីរេƹƕ ះេǵƳន់េសដƊកិចƃឌីជថីល សងƀមកមƕុƺƙតȪវែតǋនសមតƏǊព

កƒុងƳរផលិត េƙជីសេរសី បនǜុំ បេងžីតមុខរបរ និងេƙបីƙǇស់ពុទƑិ េដីមƓរីកǜនិរនƎរǊពៃនកំេណីន និង
ែកលមơជីវǊពរស់េǷ។ សមតƏǊពǄងំេនះ ǕចេកីតេឡីងេǷេពលពលរដƊកមƕុƺǋនឱƳសកƒុង    

ƳរទទួលǇនបទពិេǒធន៍ពƳីរƙǒវƙƺវ ƳរបណƎុ ះគនំតិៃចƒƙបឌតិ និងƳរែសƛងរកនǏនុវតƎន៍។  
 

កំែណទƙមងវ់សិ័យអបរ់ ំ គƺឺƳរƙតȫសƙǂយǋƵ៌សƙǋប់ដេំណីរេƹƕ ះេǵƳន់សងƀមƙបកប
េƽយពុទƑិ និងƙបƺពលរដƊƙបកបេƽយǊពរស់រេវកី។ ǂមរយៈមូលƽƊ នអប់រ ំសងƀមƙបកបេƽយពុទƑិ
នឹងƙបមូលផƎុ ំ បេងžីត និងែចករែំលក េǵƳន់សǋជិកកƒុងសងƀមនូវសមƓǄអបរ់ ំពេិសសគពុឺទƑិសមƓǄ 

កƒុងបុពƛេហតុៃនមនុសƞƺតិនងិឧតƎមƙបេǌជនៃ៍នƙបេទស។ សងƀមƙបកបេƽយពុទƑិ គឺពំុƙƵន់ែតƺ

សងƀមែដលសមƓូរព័តǋ៌នប៉ុេǁƍ ះេទ ែតƺសងƀមែដលƙបƺពលរដƊǕចេធƛីបរវិតƎកមƗពីព័តǋ៌នេǵƺ 
មូលធនƙបកបេƽយƙបសិទƑǊព។ Ƴររកីចេƙមីនេǵមុខƺលំƽប់ៃនបេចƃកវទិǚនិងតណំǊƅ ប ់Ǉនពƙងីក
ƙពំែដនៃនƳរចូលេǵƳន់ និងƳរទទួលǇនព័តǋ៌នƺសកល េហយីែដលកƒុងនយ័េនះ Ƴរអប់រនឹំង

បនƎវវិតƎេǵមុខនិងǋនƳរǈƚ ស់បƎូរ។ សងƀមមយួែដលǋនអǁំន នងិរǇប់ƺបុេរលកſខណƋ ៃនជីវǊព
ƙបƸៃំថƂៃនƙបƺពលរដƊ េពលេǆះបំណិនៃនអំǁន និពនƑ និងƳរគណǆេលខនពƛនƎ គឺƺចលករ   

ៃនƳរេរȢនរបស់សិសƞ។ ǅតុដ៏ចមƓងមួយែដលសƏិតេǷកƒុងƳរកǒងសងƀមែដលƙបកបេƽយពុទƑិគឺ
េសȢវេǻសិកǜ េហយីƳរេរȢបេរȢង និពនƑ និងែកលមơេសȢវេǻសិកǜƺƙបƸ ំគƺឺនǏនុវតƎន៍ៃនវសិ័យអប់រ ំ

ែដលǆេំǵរកƳរសិកǜេពញមួយជីវតិ ƳរអភិវឌƌសមƓǄអប់រ ំ និងƳរែចករែំលកចំេណះដឹង។      
មូលƽƊ នអប់រ ំ ƺពិេសសគឺƙគឹះǒƏ នឧតƎមសិកǜƙតȪវǋនតǆួទីែដលƙបកបេƽយƳរេឆƚីយតប ចំេǉះ

តƙមȪវƳរƴងេលីេនះ។ ǒȜǒƎ ƸរƘ អƒកƙǒវƙƺវ និងបុគƀលិកអបរ់ƙំតȪវបនƎសិកǜƺបƺ់និចƃ ǂមរយៈ
ƳរេរȢបេរȢង និពនƑ និងែកលមơេសȢវេǻសិកǜ េហយីែដលេសȢវេǻសិកǜǄងំេនះនឹងƳƚ យƺǒƕ ន   

ៃនទំǆក់ទំនងរǏងនǏនុវតƎន៍ៃនបេចƃកវទិǚ និងƳរេរȢននងិបេƙងȢនេǷកƒុងǃƒ ក់េរȢន។  
 

សងƀមែដលƙបកបពុទƑិ ក៏ƺសងƀមែដលបណƎុ ះឱƘǋនរចǆសមƕ័នƑទន់ៃនេសដƊកិចƃែដលពឹងែផơក 
េលីពុទƑិែដរ។ ឧǄហរណ៍ƺក់ែសƎងៃនែបបែផនេនះរួមǋន Silicon Valley ៃនសហរដƊǕេមរកិ        

សួនឧសǜហកមƗវសិƛកមƗǕƳសǌនយនƎនិងǌនយនƎេǷទីƙកȩង Munich ƙបេទសǕលƚឺម៉ង់ តំបន់   
ជីវបេចƃកវទិǚេǷƙកȩង Hyderabad ƙបេទសឥǁƋ  តំបនផ់លិតេƙគȟងេអឡចិƙតȪនិកនិងǒរគមǆគមន ៍

ឌីជថីលេǷទƙីកȩង Seoul ƙបេទសកូេរƴងតƓូង ក៏ដូចƺសួនឧសǜហកមƗǃមពល នងិឥនƑនគីមីǒȜសƎ
ៃនƙបេទសេƙបសុលី េហយីកេ៏ǷǋនទƙីកȩងៃនƙបេទសƺេƙចីនេទȢតេǷេលីពិភពេǎក។ លកſណៈសមƓតƎិ



ៃនទីƙកȩងǄងំេនះគឺƳរេƙបីƙǇស់និǆƒ ƳរៃនƳរអភិវឌƌែដលជំរុញ និងតƙមង់ទិសេƽយចំេណះដឹង 

េហយីែដលចំេណះដងឹǄងំេǆះេកីតេចញƺដំបូងពីƳរវនិិេǌគេǵេលីƙគឹះǒƏ នឧតƎមសិកǜ ǒƏ ប័ន
ƙǒវƙƺវ មជƆមណƋ លឧតƎមǊពៃនជំǆញƺន់ខƕស់ ƳរƙបកតួƙបែជងេƽយគុǁធិបេតយƘ នងិ 

ƺពិេសសគƳឺរបណƎុ ះវបƓធម៌អǁំននិងនពិនƑេសȢវេǻ។ េលƓȠនៃនƳររកីចេƙមីនែផƒកពុទƑិ និងបេចƃកវទិǚ
កំពុងǋនសនƐុះេលȟនƺងអƛីែដលសិសƞ នងិនិសƞតិǕចទទលួǇនពីƙគȪេǷƙគឹះǒƏ នសិកǜ ែដលេធƛីឱƘ

េƵលេǮៃនƳរអប់រេំǷេពលបចƃុបƓនƒេនះ ǋនƳរƙបឈមƴƚ ងំƺងេពលǁǄងំអស់។ ឧǄហរណ៍ 

កƒុងមួយƹƒ  ំ ǋនេសȢវេǻƺង២,២ǎនចំណងេជីង ƙតȪវǇនសរេសរនិងេǇះពុមƕ ែដលកƒុងេǆះ

ƙបេទសចិនǋន៤៤០ǉន់ ចំែណកឯសហរដƊǕេមរកិǋន៣០៥ǉន់ និងƙបេទសរុសƞុǋីន១២០ǉន់
ចំណងេជីង។ 
 

ខណៈេពលែដលបេចƃកវទិǚកំពុងរកីចេƙមីនƺេរȢងǍល់ៃថƂ មេធǚǇយសƙǋប់អǁំនក៏ǋន

េƙចីនជេƙមីសសƙǋប់សិសƞ-និសƞតិ និងǒǅរណៈជន រមួǋនƳរǕនេសȢវេǻ ƳរǕនេលីឧបករណ៍ 
េអឡចិƙតȪនិក ƳរǕនេƽយេƙបីទូរសពƐៃវƹƚ ត និងƳរǕនេលីកំុពƘូទ័រ ែដលសុទƑសឹងƺមេធǚǇយ   

សំƴន់ៗែដលǆអំƒកǕនǄងំǔយឱƘសេƙមចេƵលបំណងǕនរបស់ខƚួន។ មǚង៉វញិេទȢត អំǁន

េƽយេƙបីមេធǚǇយបេចƃកវទិǚទំេនីប ចំǁយេពលតិច ƷយƙសȫលǕន និងជួយដល់បរǒិƏ ន    

មួយកƙមិតេទȢត។ ǆេពលបចƃុបƓនƒ សិសƞ-និសƞតិ នងិǒǅរណៈជនកមƕុƺែដលƙសǔញ់អំǁន
កំពុងែតេƙបƙីǇស់មេធǚǇយអǁំនǄងំេនះ។ េបីេយងីƙកេឡកេមីលេǵƙបេទសេជȟនេលȟន េǄះបីƺ 
បេចƃកវទិǚរកីចេƙមីនƴƚ ងំǌ៉ងǁ អǁំនǂមរយៈេសȢវេǻេǷែតǋនសនƐុះដែដល។ មǚង៉វញិេទȢត 

បេចƃកវទិǚǕនែបបទំេនីបǂមរយៈឧបករណ៍ទំេនីប Ǖƙស័យេលីលទƑǊពៃនធនǅនអប់រឌីំជីថល និង
ǋតƳិឌីជីថលƙគបƙ់Ƶនែ់ដលǇនផលិត និងបេƷƟ ះែចកƸយសƙǋប់អំǁន។ 
 

 កƒុងបរបិទកមƕុƺ ƺពិេសសកƒុងបរƳិរណ៍ៃនƳរផƐុះរកីǍលƽលៃនជងំកូឺវដី-១៩ ƙកសួងអបរ់ ំ

យុវជន និងកីǔ ǇនជរំុញឱƘǋនបរវិតƎកមƗឌីជីថលេǷកƒុងេអកូសុីែសƎមៃនƳរអប់រ ំƺពិេសសƳរអប់រ ំ

ǂមƙបពន័ƑេអឡចិƙតȪនិកនិងƳរអប់រពីំចǋƂ យ េដីមƓេីលីកកមƕស់អំǁន ǂមរយៈƳរផលិតǋតƳិ  

ឌីជថីលែដលǋនǊពចំរុះ ƳរកǒងសមតƏǊពែផƒកតំណǊƅ ប់និងេវទិƳឌីជីថល ƳរពƙងីកវǒិលǊព
ៃនមជƆមណƋ លទិនƒន័យ និងƳរេលីកកមƕស់គុណǊពៃនƳរផលិតធនǅនអបរ់ឌីំជីថល គបួផƞƺំមួយ

ƳរែចកសនƚឹកកិចƃƳរឱƘសិសƞយកេǵេរȢនេǷផƐះ និងƳរចុះេǵជួបƺមួយសិសƞƺបណƎុ ំ េǷǂម
សហគមន៍។ កƒុងន័យេលីកកមƕស់អំǁន និងǊពសមƓូរែបបៃនធនǅនេសȢវេǻសិកǜ ឱƘƳន់ែត 

ǋនƙបសិទƑǊពនិងǊពសកƎិសិទƑិ និងផƎល់ឱƳសអំǁនƳន់ែតេƙចីនែថមេទȢតដល់សិសǜនុសិសƞ 
និសƞតិ និងǒǅរណៈជន ƙកសួងអបរ់ ំ យុវជន នងិកីǔេលីកទកឹចតិƎនូវចំណុចមយួចំននួដូចƴង

េƙƳម៖ 
១. ǒȜǒƎ ƸរƘ អƒកƙǒវƙƺវ និងបុគƀលិកអបរ់ ំ សូមបនƎនិងបេងžីនƳរេǇះពុមƕǒƒ ៃដបែនƏម

េទȢត េដីមƓេីធƛីឱƘធនǅនសƙǋប់អǁំនƳន់ែតសមƓូរែបប ƺពិេសសធនǅនអǁំនƺ
េខមរǊǒ 



២. ƙគឹះǒƏ នឧតƎមសិកǜ សូមផƎល់លទƑǊពƙគប់ែបបǌ៉ង េដីមƓឱីƘបុគƀលិកអបរ់ƙំគប់លំƽប់

ǃƒ ក់ នងិនិសƞតិƙគប់កƙមិតសិកǜǕចចូលរមួǕន នងិសិកǜƙǒវƙƺវǂមƙគប់លទƑǊព
ƺមួយធនǅនអំǁន ƺពិេសសƳរេរȢបចឱំƘǋនេពលេវǎសƙǋប់សហសិកǜ និង

អǁំនកƒុងបǁƍ ល័យ  
៣. ǒȜǒƎ ƸរƘǂមមុខវƺិƅ  និងអƒកƙǒវƙƺវǂមជǆំញឬវសិ័យ ƙតȪវេរȢបចដំេំណីរƳរេរȢន 

បេƙងȢន និងƙǒវƙƺវែដលǋនƽក់បȥƃូ លកិចƃƳរសƛ័យសិកǜ សហសិកǜ ឬƳរƙǒវƙƺវ

បǁƍ ល័យែដលតƙមȪវឱƘនិសƞតិ ƙតȪវǕននងិƙǒវƙƺវƺមួយធនǅនអំǁន 

៤. ƙគឹះǒƏ នឧតƎមសិកǜ និងមជƆមណƋ លƙǒវƙƺវ ƙតȪវខិតខឱំƘអស់លទƑǊពកƒុងƳរបេងžីត  
បǁƍ ល័យ មជƆមណƋ លរកǜឯកǒរ ឬមជƆមណƋ លអប់រឌីំជីថលƺេដីម េដីមƓឱីƘបុគƀលិក

អប់រƙំគប់លំƽបǃ់ƒ កន់ិងនិសƞតិƙគប់កƙមិតសិកǜǕចទទួលǇន នងិែសƛងរកƙបភពសƙǋប់
អǁំនƳន់ែតសមƓូរែបប និងǋនǊពបតែ់បន េឆƚីយតបǂមតƙមȪវƳរអƒកǕន 

៥. និសƞតិƙគប់កƙមិតសិកǜƙតȪវខិតខនំិងចំǁយេពលេវǎេដីមƓǕីន និងƸត់ទុកវបƓធម ៌
និងអកបƓកិរǌិអǁំនƺែផƒកមយួ ៃនេពលេវǎនិងǊពសុីវលិ័យៃនជវិតិƙបƸៃំថƂ 

៦. បងបơូនជនរមួƺតិ ែដលƺǋǂបិǂ ឬអƒកǕǁពǚǇល សូមជួយជរំុញនិងបងžលកſណៈ
Ƴន់ែតេƙចីនែថមេទȢត ƺពិេសសƳរៃលលកចំǁយេǷកƒុងƙគȫǒរសƙǋប់Ƴរទិញ   

សǋƖ រៈសិកǜ េសȢវេǻǕន និងឧបករណ៍សƙǋប់អំǁនដល់កូនៗ ែដលƸត់ទុកƺƳរ 
វនិិេǌគមួយដ៏សំƴន់ សƙǋប់ បេងžីនចំេណះដឹង និងអǆគតរបស់ពួកេគ។ 

 

េƽយǋនƳរƵƙំទពីƙកសួងេសដƊកិចƃ និងហរិȥƈវតƏុ េǷƹƒ ២ំ០២០ ƙកសួងអបរ់ ំ យុវជន និង
កǔី Ǉនបេងžីតមូលនិធƙិǒវƙƺវ គនំតិៃចƒƙបឌិត និងនǏនុវតƎន៍ ែដលេȄƳត់ǃ “មូលនិធិ ស.គ.ន.” 

និងេȄƺǊǒអង់េគƚសǃ The Research Creativity and Innovation Fund ែដលេȄƳតƺ់
Ǌǒអងេ់គƚសǃ “RCI Fund”។ េƵលេǮចមƓងៃនមូលនិធិេនះ គឺរមួចំែណកេលីកកមƕស់វបƓធមៃ៌ន

Ƴរƙǒវƙƺវ បំផុសគំនតិៃចƒƙបឌតិ និងជំរុញƳរេធƛីនǏនុវតƎ េដីមƓƺីƙបេǌជន៍ដល់វសិ័យអបរ់ ំយុវជន 
និងកǔី ែដលេឆƚីយតបេǵនឹងទីផǜរពលកមƗ និងǒកលǊវូបនីយកមƗ។  មូលនិធិ ស.គ.ន. Ǉនសេƙមច

កំណតƙ់បǅនបទ ƺǕទិǊពសƙǋបƳ់រƵƙំទេƽយមូលនិធិចំនួន៣ រមួǋនឌីជីថលនយីកមƗសƙǋប់
បដិវតƎឧសǜហកមƗ៤.០ (Digitalization for IR.4.0) ƳរƙǒវƙƺវអនុវតƎេលីវស័ិយកសិកមƗ 

(Applied Agricultural Research) និងƳរƙǒវƙƺវគរុេƳសលƘសតវតƞទី២១ (21st Century 
Pedagogy Research)។ 
 

េƽយǋនƳរេធƛីǕទិǊពវូបនយីកមƗេǵេលីទិសេǮ ៃនƳរេƙបƙីǇស់ថវƳិមូលនិធសិƙǋបƹ់ƒ ំ

២០២០ ƙកសួងេសដƊកិចƃ និងហរិȥƈវតƏុ និងƙកសួងអបរ់ ំ យុវជន និងកីǔ ǇនផƎល់ƳរƵƙំទដល់Ƴរ
េរȢបេរȢង និពនƑ និងែកលមơ េសȢវេǻសិកǜ (Text book) ែដលនឹងƙតȪវេƙបីƙǇស់េǷកƙមិតឧតƎមសិកǜ។ 

េƵលបំណងៃនƳរេរȢបេរȢង និពនƑ និងែកលមơ េសȢវេǻសិកǜេǷកƙមិតឧតƎមសិកǜ គឺេដីមƓបីេងžីន
បរǋិណ េលីកកមƕស់គុណǊព នងិពƙងីកសមធម៌ៃនធនǅនសិកǜƺេខមរǊǒ ជូនដល់នសិƞតិ



ែដលកំពុងបនƎƳរសិកǜ និងេƙតȢមខƚួនេធƛីƳរƙǒវƙƺវេǷកƙមិតឧតƎមសិកǜ។ េលីសពីេនះេទȢត     

ƳរេរȢបេរȢង និពនƑ នងិែកលមơេសȢវេǻសិកǜេǷកƙមិតឧតƎមសិកǜ ǋនេƵលេǮដូចƴងេƙƳម ៖ 
១. េឆƚីយតបƺបǆƐ ន់ចេំǉះƳរខƛះƴតធនǅនសិកǜ ែដលƺតƙមȪវƳរសិកǜរបស់និសƞតិ 

េǷកƙមិតឧតƎមសិកǜ  
២. េលីកកមƕស់ទំេនីបǊវូបនីយកមƗ នងិឧតƎǋនុវតƎន៍ៃនƳរេរȢននងិបេƙងȢន និងƳរƙǒវƙƺវ

េǷេលីមុខវƺិƅ  កមƗវធីិសិកǜ ឬមុខជǆំញƺកǎ់ក់ 

៣. បេងžីនǊពសុីជេƙǼកƒុងƳរកǒងវƺិƅ ជីវៈនិងបទពេិǒធនស៍ƙǋបƾ់នៈǒȜǒƎ ƸរƘ និង

អƒកƙǒវƙƺវ  
៤. រមួចំែណកដល់ƳរកǒងǊពƺសហគមន៍វƺិƅ ជីវៈ Ƴរែចករែំលកបទពិេǒធន ៍និងវបƓធម៌

ៃនƳរេរȢបេរȢង និពនƑ និងែកលមơេសȢវេǻសិកǜេǷកƙមិតឧតƎមសិកǜ។ 
 

ƙកសួងអប់រ ំយុវជន និងកីǔ ǇនǏយតៃមƚខƕស់ចំេǉះƳរេǇះជǓំនƙបកបេƽយមនសិƳរ
វƺិƅ ជីវៈៃនƙគឹះǒƏ នឧតƎមសិកǜ និងបុគƀលិកអប់រǄំងំអស់ កƒុងƳរេរȢបច ំ េរȢបេរȢង និពនƑ និងែកលមơ

េសȢវេǻសិកǜ េដីមƓបីេងžីនបរǋិណ េលីកកមƕស់គុណǊព និងពƙងឹងសមធម៌ៃនធនǅនសិកǜƺ

េខមរǊǒ ជូននិសƞតិែដលកពុំងបនƎƳរសិកǜ និងេƙតȢមខƚួនេធƛីƳរƙǒវƙƺវេǷកƙមិតឧតƎមសិកǜ។ 

េសȢវេǻសិកǜƺែផƒកមយួៃនƳរទទួលǒƀ ល់គុណǊពអបរ់ៃំនƙគឹះǒƏ នឧតƎមសិកǜ និងƺធនǅន
សិកǜែដលƺមូលƽƊ នមួយដស៏ំƴន ់ កƒុងƳរƵƙំទដល់ƳរបេƙងȢន និងេរȢន េហយីƙតȪវǋនបរǋិណ
ƙគបƙ់Ƶន ់េឆƚីយតបេǵនឹងកមƗវធីិអប់រ ំនិងតƙមȪវƳរសិកǜƙǒវƙƺវ។ ƺេƵលƳរណ៍ ƙគឹះǒƏ នឧតƎមសិកǜ

Ǆងំអស់ ƙតȪវǋនេសȢវេǻសិកǜែដលេƙបីƺេƵលសƙǋប់មុខវƺិƅ នីមួយៗ។ ចំនួនេសȢវេǻសិកǜែដល
ƙគប់ƙƵន់សƙǋប់Ƴរƙǒវƙƺវ និងƳរសិកǜរបស់និសƞិត ƙតȪវǋនǌ៉ងតិចមួយចំណងេជីងកƒុង 

មួយមុខវƺិƅ  េហយីƙតȪវតមžល់ǌ៉ងតិច២ចǙប់េǷកƒុងបǁƍ ល័យ ឬǕចរកǇនǂមƙបព័នƑេអឡចិƙតȪនិក។ 
ƙកសួងអប់រ ំ យុវជន និងកីǔ េលីកទកឹចតិƎបែនƏមេទȢតជូនដល់ƙគឹះǒƏ នឧតƎមសិកǜរដƊ និងឯកជន

ែដលǇនេសƒីសុំថវƳិមូលនិធិ ស.គ.ន រចួ សូមចូលរមួបែនƏមេទȢតេដីមƓបីេងžីនចំននួចំណងេជីងេសȢវេǻ។ 
ចំែណកƙគឹះǒƏ នឧតƎមសិកǜរដƊ និងឯកជនែដលពំុǄន់Ǉនƽក់ǉកƘេសƒីសំុថវƳិមូលនិធិ េដីមƓ ី

េរȢបេរȢង និពនƑ និងែកលមơ េសȢវេǻសិកǜេǷកƙមិតឧតƎមសិកǜ សូមរួសǍន់ចូលរួមេដីមƓីƺ 
គុណƙបេǌជន៍ដល់តƙមȪវƳរដ៏ទទូចនិងៃថƚǃƚ ៃននិសƞតិកមƕុƺកƒុងƳរសិកǜ និងƙǒវƙƺវេǷកƙមិត

ឧតƎមសិកǜ។ 
  



 

 

 

 

 

 

 

 

 

េសចកƎីបȦƅ ក ់

ៃនមូលនិធិƙǒវƙƺវ គំនិតៃចƒƙបឌិត និងនǏនុវតƎន៍ 
 

េសȢវេǻសិកǜេនះƺលទƑផលៃនƳរេសƒីសុំអនុវតƎថវƳិមូលនិធិƙǒវƙƺវ គំនិតៃចƒƙបឌិត និង
នǏនុវតƎន៍ កƒុងគេƙǋងេរȢបេរȢង និពនƑ និងែកលមơេសȢវេǻសិកǜ ែដលនឹងƙតȪវេƙបីƙǇស់េǷកƙមិតឧតƎម 
សិកǜ។ េសȢវេǻសិកǜេនះ ƙតȪវǇនេរȢបេរȢង និពនƑ ឬែកលមơេƽយǋនƳរǅǆអះǕងǃƺǒƒ ៃដ

របស់អƒកនិពនƑǈƐ ល់ និងǇនឆƚងƳត់ƙតȫតពិនិតƘ ផƎល់េǌបល់ និងǏយតៃមƚេƽយƙកȩមƙបឹកǜអប់រ ំ 
ƙកȩមƙបឹកǜƙǒវƙƺវ ឬƙកȩមƙបឹកǜែដលǋនតៃមƚេសƗីៃនƙគឹះǒƏ នឧតƎមសិកǜ និងǂមរយៈកិចƃសនǚ

ែដលǇនេធƛីេឡងី និងែដលǇនតមžល់ទុកេǷមូលនិធិƙǒវƙƺវ គំនតិៃចƒƙបឌតិ និងនǏនុវតƎន៍។ Ǎល់
ខƚឹមǒរ Ƴរបកƙǒយ ឬរូបǊព ែដលǋនេǷកƒុងេសȢវេǻេនះ គƺឺជំហរនិងទសƞនៈǈƐ ល់របស់ 

អƒកនពិនƑ េហយីពុំឆƚុះបȦƃ ងំ ឬƺតǁំងដល់មូលនិធិƙǒវƙƺវ គំនិតៃចƒƙបឌិត និងនǏនុវតƎន៍ ៃន
ƙកសួងអប់រ ំយុវជន និងកីǔេឡយី។ 



អារម្ភកថា 

សសៀវសៅសនេះសម្រាប់បសម្ររៀនដល់អ្នកសកិាដដលស ៀនដននកព័ត៌ានវទិ្យា វសិវកម្ម និរសអ្ទ្យបចិម្រតូនិច។ វាជាមុ្ខ
វជិាា ម្ួយយ៉ា រសំខាន់សម្រាប់ ចនាកុំពយូទ័្យ , ទូ្យ សពទ, ឧបក ណ៍វវឆ្លា ត,  ៉ាូបូត និរ កា ស សស កម្មវធិីសដីម្បីសោយ
ឧបក ណ៍ទរំសនេះដំសណី កា បាន។ ស ីយវាក៏ជាមូ្លដ្ឋា នម្រ្រេះដ៏សំខាន់សម្រាប់ស ៀនបនតសៅមុ្ខវជិាា  ៉ាូបូតទ្យិក, AI, 
Machine Leaning និរ Deep Leaning ដដលជាបសចេកវទិ្យាទ្យំសនីបសម្របកីនុរសពលបចេុបបននសនេះ។ កា ស ៀនមុ្ខវជិាេ សនេះ
តម្រម្ូវសោយអ្នកសិកាសចេះសម្របីម្របាស់ធុរម្របព័នធ បស់កុំពយូទ័្យ នរិ Arduino នសជំាម្យួនររឧបក ណ៍សអ្ទ្យបមិ្រតូនចិសនសរសទ្យៀត 
 មួ្ទរំកា ស សស កម្មវធិសីដមី្បសីធវីកា សតសតជាក់ដសតរមុ្ននររដសំទ្យបរីវាសោយសៅជាឧបក ណ៍ា៉ា សុីនសអ្ទ្យបចិម្រតូនិចម្ួយ។ 
សចេះពីកា សម្របីម្របាស់ម្របព័នធ IoT សដីម្បីសោយអ្នកសិកាយល់ដររពីកា តបណ្តត ញ និរ សធវីកា តភ្ជា ប់អុ្ិនតឺណិតនូវ
ឧបក ណ៍ដដលបានដំសទ្យបរី ចួ និរោចសធវីកា បញ្ជា ពីចំងាយសដ្ឋយសម្របកុីំពយូទ័្យ , ទូ្យ សពទ នរិ ឧបក ណ៍បញ្ជា សនសរៗ
ម្ួយចំននួសទ្យៀត។ 
 សសៀវសៅសនេះវាសម្លមម្ឲ្យអ្នកសិកាស្ថា បតយកម្មកុំពយូទ័្យ  និរ IoT ទរំឡាយានមូ្លដ្ឋា នម្រ្រេះ ររាំ
កនុរកា សិកាបនត ឬម្រស្ថវម្រជាវបដនាម្ ឬកនុរកា ម្របកបកា ងា សនសរៗកនុរវជិាា ជីវៈ បស់ខាួននរដដ ។ 
 ខ្ុ ំបាទ្យសរឃរម្ថា សសៀវសៅសនេះនិរោចបំសពញនូវតម្រម្ូវកា  បស់អ្នកសិកាស ីយខ្ុ ំបាទ្យក៏ រចទំ្យទ្យួលកា 
ទ្យិសទ្យៀនដកលំអ្ពីសំណ្តក់អ្នកសិកាទរំទ្យាយ សដីម្បសីោយកា ស ៀបស ៀរសម្រកាយៗសទ្យៀតសោយកាន់ដតលអម្របសសី សទ្យបរី។ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  



សេចកតីថ្លែងអណំរគុណ 
 

ខ្ុ ំបាទ្យស ម្ េះ អ្ ុក ប៉ាុលាីវា៉ា ន់ ជាស្ថស្ត្ស្ថត ច យសដបា៉ា តឺម្៉ារ់ព័ត៌ានវទិ្យា វនម្ហាវទិ្យាល័យវទិ្យាស្ថស្ត្សត វន
ស្ថកលវទិ្យាល័យភូមិ្នទភនំសពញ និរជាអ្នកស ៀបស ៀរសសៀវសៅសិកាដដលានចំណរសជីរថា “ស្ថា បតយកម្ម កុំពយូទ័្យ  
និរ IoT”។ ខ្ុ ំបាទ្យសូម្សដម្តរនូវគា វកចិេដ៏ខពរ់ខពស់ និរសូម្សគា ពដលារអ្ណំ ្ុណនរិដររ្ុណយ៉ា រម្រជាលសម្រៅ
ចំស េះ៖ 

- ម្រកសួរសសដាកិចេ នរិ   ិញ្ញវតាុ ដដលបាននតល់លវកិាម្កម្រកសួរអ្ប់  ំសដីម្បបីសរកតីជាមូ្លនិធិសម្រាប់គាមំ្រទ្យ
ដល់កា ស សស សសៀវសៅសកិាសម្រាប់កម្រម្តិឧតតម្សិកា បស់ខ្ុ ំបាទ្យសនេះ។ 

- ម្រកសួរអ្ប់  ំយុវជន នរិ កឡីា ដដលាន ឯកឧតតម្បណឌិ តសភ្ជច យ ដាម្ស្ត្នតី  រ់ជួន ណ្ត ៉ាុន ជាម្របមុ្ខ
ដដលសោកបានដរកនាបំសរកីតមូ្លនិធិម្រស្ថវម្រជាវ្ំនិតវននម្របឌិត និរ នវានុវតតន៍ស ីរសដីម្បីគាមំ្រទ្យទរំម្រសុរដល់
ដំសណី កា ស សស សសៀវសៅសនេះជាចំដណកម្ួយកនុរសបសកកម្មកំដណទ្យម្រម្រ់វស័ិយអ្ប់ ឧំតតម្សិកា បស់សោក។ 

- ឯកឧតតម្បណឌិ ត ស្ថន វឌឍនា អ្នុ ដាសលខាធិកា ម្រកសួរអ្ប់  ំយុវជន និរ កីឡា ដដលកនុរនាម្សោកជា
តំណ្តរមូ្លនិធិ សោកបានយកអ្ស់កាា រំកា ចិតត ជួយចត់ដចរនិរសម្រជាម្ដម្រជរយ៉ា រសពញទ្យំ ររ ម្រពម្ទរំនតល់
ជាអ្នុស្ថសន៍និរ ដំសណ្តេះម្រស្ថយនានា សដីម្បជីំនេះនូវរាល់ឧបស្គដដលសកីតានកនុរដំសណី កា ស សស សសៀវសៅ
សនេះ។ 

- ឯកឧតតម្បណឌិ ត សជត ជាលី ស្ថកលវទិ្យាធិកា វនស្ថកលវទិ្យាល័យភូម្ិនទភនំសពញ ដដលបានយក
អ្ស់កាា រំកាយចិតត ម្រពម្ទរំសពលសវោដ៏ម្ាញរកនិរ ានតវម្ា បស់សោកកនុរកា ជយួសលកីទ្យរកចិតតជួយខនេះដខនរ
សដ្ឋេះម្រស្ថយ និរ នតល់អ្នុស្ថសន៍ដ៏ម្រតរម្ម្រតូវ ក៏ដូចជាបរកលកខណៈងាយម្រសួលនានា ទរំដននក ដាបាល និរ ទរំ
ដននកបសចេកសទ្យស សដីម្បឲី្យដំសណី កា ស ៀបស ៀរសសៀវសៅសនេះបានម្របម្រពរតតសៅសដ្ឋយ លូន  ូតចប់ចុរចប់សដីម្។ 

- សោក លួន សពម្រជបូ  ី និរ អ្ស់សោក-សោកម្រសី ជាម្រកុម្កា ងា សម្រម្បសម្រម្ួលទរំអ្ស់ បស់មូ្លនិធិ
ម្រស្ថវម្រជាវ ្ំនិតវននម្របឌិត និរនវានុវតតន៍ ដដលបានយកអ្ស់កាា រំកាយចិតត ជួយឈឆឺ្លអ លកនុរកា សដ្ឋេះម្រស្ថយបញ្ជា
ម្របឈម្នានាយ៉ា រសម្រស្ថក់សម្រស្ថជំាទ្យីបំនុត សដ្ឋយម្ិនតអូញដតអ  និរម្ិនខាា ចសនឿយ ត់ សដីម្បីឲ្យកា ស សស 
សសៀវសៅសនេះម្របម្រពរតតសៅសដ្ឋយ លូន។  

- ឯកឧតតម្បណឌិ ត ម្រសុីវ ថា ទិ្យធ អ្នកសម្រម្បសម្រម្ួលស្ថោសម្រកាយឧតតម្ និរ  សោកបណឌិ ត សុខ សិ  ីអ្នុម្របធាន
កា យិល័យម្រស្ថវម្រជាវ ដដលដតរជួយឈឆឺ្លអ ល ជយួសម្រម្បសម្រម្ួល នរិនតល់សសវាសម្រាប់កា ម្របជុំបសចេកសទ្យសនានា
តាម្អ្នឡាញតារំពីសដីម្ស ៀរម្ក។  

- អ្ស់សោក-សោកម្រសី ជាសាជិក-សាជកិា្ណៈកម្មកា អ្ភិវឌឍសសៀវសៅសិកា ក៏ដូចជា្ណៈកម្មកា 
ម្រតួតពិនិតយសសៀវសៅសិកា  បស់ស្ថកលវទិ្យាល័យភូម្ិនទភនំសពញ ដដលបានជួយនតល់ធាតុចូលដល់សសៀវសៅសនេះឲ្យ
កាន់ដតាន្ុណភ្ជពម្របសសី ដលម្សទ្យៀត។ 

- ជាចុរសម្រកាយ និរជាពិសសស សោក ធូ ស ណូ ម្របធានកា យិល័យម្រស្ថវម្រជាវវនស្ថកលវទិ្យាល័យភូម្ិនទ
ភនំសពញ ដដលដតរជួយនតល់ធាតុចូលចំស េះរាល់ឯកស្ថ កា ងា  ទរំដននក ដាបាលនិរទរំដននកបសចេកសទ្យស សោក
ដលម្ទរំជយួសម្រម្លួរាល់បញ្ជា ម្របឈម្នានាយ៉ា រដតិដល់បំនុត សដ្ឋយម្ិនម្របកាន់សពលសវោ និរសដ្ឋយចិតតម្រជេះថាា  
  ូតកា ស សស សសៀវសៅសនេះទ្យទ្យួលបានសជា្ជ័យជាស្ថា ព ។  
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មេម ៀនទ ី១ កា តាងទិននន័យ និង េូលដ្នន នគ្រឹះពិជ្ណិតប ូលនី  
 ការសកិ្សាអំពីប្រព័ន្ធក្ស ំពយូទ័រ(Computer System) ដែលមាន្ដនែក្សរងឹ (Hardware) ន្ិងដនែក្សទន់្ (Software) 
ររស់ស ីភីយូ(CPU)ដែលមាន្នៅក្សែ ងនេនរៀន្នន្េះ។ ជាែំរូងប្រូវន េះពីការនប្រីប្រព័ន្ធរបារ់, ការរំដលងពីនោលែរ់
នៅប្រព័ន្ធនោលពីរ ឬនោលែរ់ប្បាេំួយ ន្ិងស្គា ល់ពីការន្វីប្រមាណវ ិ្ ីរកំ្សលិនលខប្រព័ន្ធនោលពីរ។ ការនប្រីប្បាស់
កូ្សែជាដសែន្ ន្ងិ ASCII កូ្សែ  ដែលរំណាងឱ្យអក្សសរ, នលខ ន្ិងន្ិេិរតសញ្ញា សប្មារ់នប្រីប្បាស់នៅក្សែ ង Keyboard 
ន្ិង អងា ងច(ំRAM) សប្មារ់យក្សវានៅន្វីប្រមាណវ ិ្ ី ន្ិងសរនសរកូ្សែនៅក្សែ ងភាស្គ Assembly, Arduino 
ន្ិង Python។  ំន េះប្រមាណវ ិ្ ីរក្សែវទិា ន្ិង Gate ក៏្សររឹដរសំខាន់្នៅនទៀរនោយយក្សនៅក្សស្គងជានសវៀគ្វីនន្
ដនែក្សរងឹក្ស ំពយូទ័រ, ឧរក្សរណ៍នអទប ិប្រូន្ិ  ន្ិងឧរក្សរណ៍ឆ្លា រនវននសងៗនទៀរេ ន្ន្ឹងរនងែីរឧរក្សរណ៍ជាក់្សលាក់្សេួយ។ 
1. កា តាងទិនននយ័ 
  1.2. គបពន័ធមោលពី   

 នៅក្សែ ងប្រព័ន្ធនោលពីរគឺ្ជាប្រព័ន្ធេួយមាន្ដែលមាន្នប្រីនលខដរពីរគ្រ់គ្ឺនលខ 1 និ្ង 0 ន ីយ
មាន្នលខ ២ ជានោលនន្ប្រព័ន្ធ។ នលខ្ំរំន រនន្ប្រព័ន្ធនន្េះគ្ឺនលខ ១ ដែលរូ រន្ទា រ់ពីនលខនោល។ 
ក្ស ំពយូទ័រនប្រីប្រព័ន្ធនោលពីរនប្ េះែូ ជាស ីភយូី, អងា ងច(ំRAM) ន្ិងឧរក្សរណ៍រនចេញឬរចេូ លននសងៗ
េួយ នំ្ួន្នទៀរនោយនសៀគ្វរីរស់វារនងែីរពីប្រង់ស ីសា័រ (Transistor) ដែលនប្រីជាក្ស ងតាក់្សនរកី្ស(Switch ON)
រំណាងឱ្យនលខ 1 ន្ិង ក្ស ងតាក់្សរិរ (Switch OFF) រំណាងឱ្យនលខ ០។ 0 ន្ិង ១ នប្ ីន្នស ូំលរនងែីរ
បាន្ជាទិន្ែន័្យ ន្ិង ក្សយរញ្ញា សប្មារ់នប្រីប្បាស់នៅក្សែ ងក្ស ំពយូទ័រ។ 
 ឧទា រណ៍: នពល   អក្សសរ A ្ំនៅនលី Keyboard គ្ិរជា ASCII : 0100 0001b មាន្ន័្យ
នប្រីនលខក្សែ ងប្រព័ន្ធនោលពីរនោយរួនលខន្ិេួយៗនៅថារ ីរ(Bit) ន្ិង នប្រីឧរក្សរណ៍ជាក់្សដសតងគ្ឺ
នប្រី ំន្ួន្ 8 ប្រង់ស ីសា័រនែីេបីតាងឱ្យនលខនន្េះនៅក្សែ ងអងា ងចំ។ ការន្វីប្រមាណវ ិ្ ីក្សែ ងស ីភីយូ ន្ិង
សរនសរកូ្សែនៅក្សែ ងភាស្គែំរូង Assembly ប្រូវគ្ិរពខីាែ រែូ ខាងនប្កាេនន្េះ៖ 

 bit =1 or bit = 0                          - Word = 16 bits = 2 bytes 
 nibble = 4 bits                            - Double word = 32 bits = 4 bytes  
 byte = 8 bits   - Quad Word = 64 bits = 8 bytes 

-  ំន េះនលខ 32 bits                                   16 bits 
 Low Bit នៅថា LSB (bit 0)                  Low Bit នៅថា LSB (bit 0) 
 High Bit នៅថា MSB (bit 31)              High Bit នៅថា MSB (bit 15) 

-  ំន េះនលខ 8 bitsLow Bit នៅថា LSB (bit0) ន្ិង High Bit នៅថា MSB 
 1.1.1. ការរូក្សនលខប្រព័ន្ធនោលពរី  

    ការរូក្សនលខក្សែ ងប្រព័ន្ធនោលពីរគ្ឺ មាន្លក្សខណៈប្រហាក់្សប្រដ លនៅន្ងឹការរូក្សនលខ
នៅក្សែ ងប្រព័ន្ធនោលែរ់ដែរ។ ន យីនែីេបរូីក្សនន្េះប្រូវន េះពកីារនប្រីប្បាស់តារាងប្គ្ឹេះែូ ខាងនប្កាេ
ដែលមាន្រួន្ក្សរណីសំខាន់្៖ 

  0 + 0 = 0                                 ណំា ំ0 + 0 + 0 = 0 
  0 + 1 = 1                                 1 + 1 + 1 = 1 មាន្ប្តាទ ក្សេួយ 1 
  1 + 0 = 1                                 

1 + 1 = 0  មាន្ប្តាទ ក្សេួយ ឬ  1 + 1 = 10  
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 . ឧទា រណ៍:  រូក្សនលខ Binary:  (a).1011 + 0011  
          (b).10110001 +11001111   
      1011          10000011                  

  +  0011                       01101110 
                                      1110   11110001 

1.1.2. ការែក្សនលខប្រព័ន្ធនោលពរី  
ការែក្សនលខក្សែ ងប្រព័ន្ធនោលពីរក៏្សប្រហាក់្សប្រដ ល ន្ឹងការែក្សនលខក្សែ ងប្រព័ន្ធនោលែរ់

ដែរ។ នោយខ សោែ ប្រង់នពលែក្ស ១ ពីនលខ ០ ឬ ១ សងន្ងឹ ០ ចបំា ់ប្រូវខេីនលខ ១ ពនីលខ
លំោរ់ខពស់រន្ទា រ់ន ីយនលខនន្ទេះប្រូវបាន្ការ់រន្ថយនោយ ១ (ឬ ១ ប្រូវបាន្រដន្ថេនៅ
រ ីររន្ទា រ់ subtrahend) ន ីយនៅសល់គ្ឺ ១។  តារាងខាងនប្កាេនប្រសីប្មារ់ន្វីប្រមាណ
វ ិ្ ីែក្សនលខ៖  
0 – 0 = 0   - 0 1 
1 – 0 = 1 0 0 1 
1 – 1 = 0 1 1 0 
0 – 1 = 1  ខេីនលខ 1    

       . ឧទា រណ៍: ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីែក្សនលខ Binary ខាងនប្កាេ៖ 
    1010                10011110  10000011   = 16 bits = 1 word 

-    0011                     01100101   00010111  = 16 bits = 1 word 
  01 1 1   00111001   01101100  = 16 bits = 1 word 

1.1.3. ការគ្ ណនលខប្រព័ន្ធនោលពរី 
តារាងនេគ្ ណរង្ហា ញែូ ខាងនប្កាេជាេូលោា ន្ប្គ្េឹះនប្រីសប្មារ់ន្វីប្រមាណវ ិ្ គី្ ណ៖  

 0 * 0 = 0  0 * 1 = 0 
 1 * 0 = 0   1 * 1 = 1               

 . ឧទា រណ៍: គ្ ណនលខ Binary 1011 * 0011  :  
 នេាយី  

1100  multiplicand                               
                                       *101      multiplicator                                     
                                 +     1100           
                                     0000 

     1100 
     111100     product 

1.1.4. ការដ ក្សនលខប្រព័ន្ធនោលពរី 
នៅក្សែ ងនោលែរ់ការដ ក្សនលខជាេួយន្ឹងនលខ ០ គ្ឺោា ន្ន័្យ។ែូ នន្េះនៅក្សែ ងការដ ក្សនលខ

នៅក្សែ ងប្រព័ន្ធនោលពីរក៏្សែូ ោែ ដែរ។ ែូន ែេះនៅក្សែ ងប្រមាណវ ិ្ ីនន្េះមាន្ដរពីរក្សរណីគ្៖ឺ 
                   0 / 1 = 0 ន្ិង 1 / 1 = 1 
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1.1.5. ការរដំលងពបី្រព័ន្ធនោលែរ់នៅនោលពរី 
មាន្វ ិ្ ីជានប្ ីន្យ៉ា ងក្សែ ងការរំដលងពីប្រព័ន្ធនោលែរ់នៅប្រព័ន្ធនោលពីរ។ វ ិ្ ីដែលមាន្

ជារន្តរន្ទា រ់ខាងនប្កាេនប្រីសប្មារ់ន្វីការរំដលងពីប្រព័ន្ធនោលែរ់នៅប្រព័ន្ធនោលពីរ៖ 
                      រនរៀរទ ី១: រនរៀររដំលងពបី្រព័ន្ធនោលែរ់នៅនោលពរីនប្របី្រមាណវ ិ្ ដី ក្ស 

1. ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីដ ក្សនោយយក្សនលខប្រព័ន្ធនោលែរ់ ដ ក្សន្ងឹនលខ 2 
2. ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីែូ នៅជំហាន្ទី១ ជារន្តរន្ទា រ់រ ូរែល់លទធនលដ ក្សនសាីនឹ្ង
នលខ ០ នទីរឈរ់ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីដ ក្ស 
3. ក្សំណរ់នលខលទធនលបាន្េក្សពីការរារ់សំណល់នន្ប្រមាណវ ិ្ ីដ ក្សនោយគ្ិរ
សំណល់ពីខាងនប្កាេនៅខាងនលីវញិ។ 

                       រនរៀរទ ី២: រនរៀររដំលងពបី្រព័ន្ធនោលែរ់នៅនោលពរីនប្របី្រមាណវ ិ្ ែីក្ស 
1. ការន្វីប្រមាណវ ិ្ ីែក្សនោយយក្សនលខក្សែ ងប្រព័ន្ធនោលែរ់ែក្សន្ឹងនលខ 2n 
នោយ 2n ជា ំន្ួន្នលខនៅក្សែ ងប្រព័ន្ធនោលែរ់មាន្រនេានសាីន្ឹងរួដែលឱ្យ ឬ 
រូ ជាងរួដែលឱ្យរន្ទា រ់។ 
2. ក្សែ ងក្សរណី 2 សវ័យគ្ ណណាមាន្ប្រមាណវ ិ្ ែីក្សប្រមាណវ ិ្ ីនន្ទេះក្សណំរ់នលខ1 
ន យីរាល់ 2 សវ័យគ្ ណណាោា ន្ប្រមាណវ ិ្ ែីក្សនន្ទេះក្សណំរ់នលខ ០។ 
3. ក្សំណរ់បាន្នលខនោលពីរនោយរារ់នលខ 1 ឬ នលខ ០ ពសីវ័យគ្ ណ្ំនៅសវ័យ
គ្ ណរូ  

  ូរន្វកីាររដំលងនលខនោលែរ់ ១៥៦ នៅនោលពរីតាេរនរៀរទ ី២ 
128 64 32 16 8 4 2 1 

    1           0            0           1          1           1           0          0 
156 – 128 = 28  នពល 156 ែក្សន្ឹង 27=128 គ្ិរ 1 
28 – 16 = 12      នពល 28 ែក្សន្ឹង 24=16 គ្ិរ   1 
12 – 8 = 4         នពល 12 ែក្សន្ឹង 22=4 គ្ិរ 1 
4 – 4 = 0        នពល 4 ែក្សន្ឹង 22=4 គ្ិរ 1។ ែូន ែេះនលខ 156 = 10011100b 

                     1.1.6. ការរដំលងពបី្រព័ន្ធនោលពរីនៅនោលែរ់ 
នែីេបរីំដលងនលខពីប្រព័ន្ធនោលពីរ នៅនោលែរ់ប្រូវអន្ វរតតាេរូរេន្តខាងនប្កាេ៖ 
Dec.=b0.20 + b1.21 + b3.23+…+bn.2n 
នោយ b0, b1, …, bn ជារួនន្នលខប្រព័ន្ធនោលពីរនោយរារ់ពីខាងស្គត នំៅខាងនវវង 
.ឧទា រណ៍: រំដលងនលខនោលពីរខាងនប្កាេនៅជានលខនោលែរ់ 

a. 10001b  នេាីយគ្ឺ 11001b = 1x20 +0x21 +0x22 + 0x23 + 1x24 =17  
b. 111010b= 0x20 +1x21 +0x22 + 1x23 + 1x24+1x25 = 
c. 0110011b= 

         1.2. គបព័នធមោលដប់គរ ាំេួយ 
    ប្រព័ន្ធនោលែរ់ប្បាេំួយគ្ជឺាប្រព័ន្ធេយួដែលមាន្នប្រីនលខ ំន្នួ្ 16 រគួ្ឺ មាន្ពីនលខ 0, 1, 2, 3, 

4 ,5 ,6 ,7 ,8 ,9 ,A ,B ,C ,D ,E ន្ិង F ន យីនប្រីនលខ 16 ជានោលនន្ប្រព័ន្ធ។ 
វាប្រូវបាន្នប្រីសប្មារ់តាងឱ្យនលខប្រព័ន្ធនោលពីរសប្មារ់ន្វបី្រមាណវ ិ្ ីននសងៗ នៅក្សែ ងនេនរៀន្ក្ស ំពយូទ័រ

ស្គថ ររយក្សេា,  នប្រីប្បាស់នៅក្សែ ងភាស្គ Assembly ន្ិង ភាស្គមា៉ា ស ីន្កូ្សែដែលនប្រីនៅក្សែ ងអងា ងច ំន្ងិឱ្យ
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ស ីភីយូែំនណីរការ។ នប្ េះការនប្រីប្រព័ន្ធនន្េះវាខាី ន្ិងឱ្យនយីងង្ហយយល់ជាជាងការនប្រីប្រព័ន្ធនោលពីរ 
ពិបាក្សក្សែ ងការន្វីប្រមាណវ ិ្ ី ន្ិង ការ ងច។ំ នៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ីសិរបន្ិេិារេួយ ំន្ួន្្ំនប្រីប្រព័ន្ធនន្េះ ែូ ជា 
Proteus ឬ Simulator x86 នែីេបបី្បារ់ស ីភីយូឱ្យែំនណីរការ។ 

 នប្រីអក្សសរ “H” នៅពីខាងនប្កាយនលខ ន្ិង 0x នៅពខីាងេ ខនលខសំោល់ថានលខនន្ទេះជានលខក្សែ ង
ប្រព័ន្ធនោលែរ់ប្បាេំួយនពលនប្រីវាក្សែ ងភាស្គននសងៗ។ 

 .ឧទា រណ៍:  
1. 0x87AE នោយ 0x រំណាងឱ្យនលខប្រព័ន្ធនោលែរ់ប្បាេំួយ ន្ិង នលខនៅខាងនប្កាយវាគ្8ឺ7AE 
ជានលខដែលប្រូវនប្រីប្បាស់សប្មារ់ន្វីប្រមាណវ ិ្ ី ន្ិងសរនសរកូ្សែក្សែ ងភាស្គ Assembly ន្ិង 
ភាស្គ python។ 
2. 23acH នោយអក្សសរ “H” គ្ឺ មាន្អរថន័្យែូ ការសរនសរ 0x ដែរន្ិងជានលខ 23ac ជានលខនៅ
ក្សែ ងប្រព័ន្ធែរ់ប្បាេំួយ។ 
3. ACD123H នលខក្សែ ងប្រព័ន្ធនោលែរ់ប្បាេំួយអា ជាអក្សសរ្ំ ឬ អក្សសររូ ក៏្សបាន្ 
4. លក្សខណៈប្រព័ន្ធនោល ១៦គ្ឺ េួយរួនលខនសានី្ឹង រួន្រួ(4 bits) នន្នលខនោល ២។  

.ឧទា រណ៍: 14AFh = 00010100 10101111b ន្ិង នៅក្សែ ងភាស្គ Assembly នរីនយងីសរនសរ៖ 
                Number1  dd 10000h ; Number1 = 10000 រញ្ញា ក់្សថានលខប្រព័ន្ធនោលែរ់ប្បាេំួយ 
                Number2  dd 10000 ;   Number2 = 10000 រញ្ញា ក់្សថានលខប្រព័ន្ធនោលែរ់ 
                Number3  dd 10000b ; Number1 = 10000 រញ្ញា ក់្សថានលខប្រព័ន្ធនោលពីរ 
            1.2.1. ការរូក្សនលខប្រព័ន្ធនោលែរ់ប្បាេំយួ 

   ការរូក្សនលខនៅក្សែ ងប្រព័ន្ធនោលែរ់ប្បាេំួយគ្ឺប្រូវអន្ វរតតាេតារាងនលខប្គ្ឹេះែូ ខាងនប្កាេ
នោយយក្សនលខនៅជួរឈរនិ្េួយៗរូក្សជាេួយន្ឹងជួរនែក្សន្ិេួយៗន យីលទធនលរង្ហា ញតាេជួរនែក្ស
តាេលំោរ់លំនោយ៖ 
+ 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 A B C D E F 
0 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 A B C D E F 
1 1 2 3 4 5 6 7 8 9 A B C D E F 10 
2 2 3 4 5 6 7 8 9 A B C D E F 10 11 
3 3 4 5 6 7 8 9 A B C D E F 10 11 12 
4 4 5 6 7 8 9 A B C D E F 10 11 12 13 
5 5 6 7 8 9 A B C D E F 10 11 12 13 14 
6 6 7 8 9 A B C D E F 10 11 12 13 14 15 
7 7 8 9 A B C D E F 10 11 12 13 14 15 16 
8 8 9 A B C D E F 10 11 12 13 14 15 16 17 
9 9 A B C D E F 10 11 12 13 14 15 16 17 18 
A A B C D E F 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 
B B C D E F 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 1A 
C C D E F 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 1A 1B 
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D D E F 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 1A 1B 1C 
E E F 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 1A 1B 1C 1D 
F F 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 1A 1B 1C 1D 1E 
. ឧទា រណ៍: រូក្សនលខក្សែ ងប្រព័ន្ធនោលែរ់ប្បាេំួយែូ ខាងនប្កាេ៖  

a. 35AH + 93FH  c. 5612345678234H + ABCD12444434H 
b. BCD12H + 89FEDH d. 34566AEDDFFH + 2345DDD67H 

    នេាយី 
a. 35AH                     b. BCD12H 
+   93FH                      + 89FEDH 

          C99H         146CFFH 
      d. 34566AEDDFFH  c . 5612345678234H 

+  2345DDD67H                + ABCD12444434H 
                         568AC1CBB5FH                 60CF057ABC668H 

1.2.2. ការែក្សនលខប្រព័ន្ធនោលែរ់ប្បាេំយួ 
  ំន េះការន្វីប្រមាណវ ិ្ ីែក្សនលខប្រូវនេលីតាេរនរៀរែក្សនលខតាេតារាងប្គ្ឹេះ នោយនលខជា   
Minuend  Subtrahend តាេជួរឈរ ែក្សន្ឹង នលខ Subtrahend តាេជួរនែក្ស ន្ិង លទធនលោក់្ស
តាេជួរនែក្សនរៀងែូ ដែលមាន្នៅក្សែ ងតារាងែូ ខាងនប្កាេ៖ 

Subtrahend 
-  0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 A B C D E F 

M 
I 
n 
u 
e 
n 
d 

 

0 0 F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 
1 1 0 F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 
2 2 1 0 F E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 
3 3 2 1 0 F E D C B A 9 8 7 6 5 4 
4 4 3 2 1 0 F E D C B A 9 8 7 6 5 

5 5 4 3 2 1 0 F E D C B A 9 8 7 6 
6 6 5 4 3 2 1 0 F E D C B A 9 8 7 
7 7 6 5 4 3 2 1 0 F E D C B A 9 8 
8 8 7 6 5 4 3 2 1 0 F E D C B A 9 
9 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 F E D C B A 
A A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 F E D C B 
C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 F E D C 
C C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 F E D 
D D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 F E 
E E D C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 F 
F F E E C B A 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 
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 .ឧទា រណ៍:  ូរែក្សនលខ Hexadecimal តាេក្សរណីែូ ខាងនប្កាេ៖  
1. 95AH – 43FH 
2. 8AC8H – 567AH 
3. F123456H – 129AFEBDH  

                                            នេាយី 
a. 95AH                       b.8AC8H                    c. F1231456H 
   - 43FH                       -  567AH                      -129AFEBDH 

51BH                           E142H 
1.2.3. ការគ្ ណនលខប្រព័ន្ធនោលែរ់ប្បាេំយួ 

ការន្វីប្រមាណវ ិ្ ីគ្ ណនៅក្សែ ងប្រព័ន្ធនោល ១៦ គ្ ឺ ន្វីែូ នៅក្សែ ងប្រព័ន្ធនោល ១០ ដែរ។នោយ
េ ន្ន្ឹងគ្ ណនលខនយងីប្រវូន េះពីនេនលខព ី២ ែល់នលខ ៩។  ំដណក្សឯការគ្ ណនលខក្សែ ងនោល ១៦
ប្រូវនេីលតាេតារាងនេគ្ ណខាងនប្កាេដែលជួយឱ្យនយងីអា ន្វីការគ្ ណនលខបាន្ក្សែ ងប្រព័ន្ធនន្េះ៖ 

* 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 A B C D E F 
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 
1 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 A B C D E F 
2 0 2 4 6 8 A C E 10 12 14 16 18 1A 1C 1E 
3 0 3 6 9 C F 12 15 18 1B 1E 21 24 27 1A 2D 
4 0 4 8 C 10 14 18 1C 20 24 28 2C 30 34 38 3C 
5 0 5 A F 14 19 1E 23 28 2D 32 37 3C 41 46 4B 
6 0 6 C 12 18 1E 24 2A 30 36 3C 42 48 4E 54 5A 
7 0 7 E 15 1C 23 2A 31 38 3F 46 4D 54 5B 62 69 
8 0 8 10 18 20 28 30 38 40 48 50 58 60 68 70 78 
9 0 9 12 1B 24 2D 36 3F 48 51 5A 63 6C 75 7E 87 
A 0 A 14 1E 28 32 3C 46 50 5A 64 6E 78 82 8C 96 
B 0 B 16 21 2C 37 42 4D 58 63 6E 79 84 8F 9A AB 
C 0 C 18 24 30 3C 48 54 60 6C 78 84 90 9C A8 B4 
D 0 D 1A 27 34 41 4E 5B 68 75 82 8F 9C A9 B6 C3 
E 0 E 1C 2A 38 46 54 62 70 7E 8C 9A A8 86 C4 D2 
F 0 F 1E 2D 3C 4B 5A 69 78 87 96 A5 B4 C3 D2 E1 

. ឧទា រណ៍: ការគ្ ណនលខ Hexadecimal ខាងនប្កាេ៖ 
a. 5AH * 3FH = 1626H 
b. 31DH * 19FH = 50C03H 

     1.2.4. ការដ ក្សនលខប្រព័ន្ធនោលែរ់ប្បាេំយួ 
 ការន្វីប្រមាណវ ិ្ ីដ ក្សនលខនៅក្សែ ងប្រព័ន្ធនោល ១៦ គ្ឺន្វីែូ ការដ ក្សនលខនៅក្សែ ងប្រព័ន្ធ
នោលែរ់ដែរ។ នោយការដ ក្សនលខជាេយួន្ងឹ ០ គ្ ឺោា ន្ន័្យ។ ន យីការដ ក្សនៅក្សែ ងប្រព័ន្ធនោល ១៦ 
ប្រូវន េះពីរនរៀរគ្ ណនលខន្ិងដ ក្សែូ បាន្នរៀររារ់នៅខាងនលី។ 
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1.2.5. ការរដំលងពបី្រព័ន្ធនោល ១0 នៅប្រព័ន្ធនោល ១៦ 
 នែីេបីរំដលងពីប្រព័ន្ធនោល ១០ នៅប្រព័ន្ធនោល ១៦ ប្រូវអន្ វរតតាេវ ិ្ ីដ ក្សែូ ដែលមាន្នៅ
ក្សែ ងជំហាន្រន្តរន្ទា រ់ខាងនប្កាេនន្េះ៖ 

1. យក្សនលខនោល ១០ ដ ក្សន្ងឹ នលខ 16 ជានោលនន្ប្រព័ន្ធ 
2. ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីែូ ជំហាន្ទី១ ជារន្តរន្ទា រ់រ ូរនលដ ក្សនសាី ០ នទីរឈរ់ 
3. លទធនលបាន្េក្សពីន្វកីាររារ់សំណល់នន្ប្រមាណវ ិ្ ីដ ក្សនោយគ្ិរសណំល់ពខីាងនប្កាេនៅ

ខាងនលី ន្ិងសំណល់អា មាន្ពី ០ ែល់ F។ 
 នេាីយ: ែូន ែេះនលខប្រព័ន្ធនោលែរ់ 10767 = 2A0Fh 

 1.2.6. ការរដំលងពបី្រព័ន្ធនោល ១៦ នៅប្រព័ន្ធនោល ១០ 
  នែីេបនី្វីការរំដលងនលខពីប្រព័ន្ធនោល ១៦ នៅនោល ២ ប្រូវអន្ វរតតាេរូរេន្តខាងនប្កាេ៖  
  dO. 160 + d1.161 + d2. 162+d3.163 +…+ bn16n =Dec 

- នោយ d0 , d1 ,…, dn ជារួនន្នលខនោល១៦នោយរារ់ពខីាងស្គត នំៅខាងនវវង 
- .ឧទា រណ៍:  ូរន្វកីាររំដលងនលខនោល ១៦ គ្ឺនលខ 2A0Fh នៅប្រព័ន្ធនោលែរ់ 

15*16^0 +0*16^1 + 10*16^2  + 2*16^3  = 10767 នោយនលខ ១០៧៦៧ ជា
នលខក្សែ ងប្រព័ន្ធនោលែរ់ 

  -     ណំា:ំ A = 10 , B=11, C=12 , D=13, E =14 ន្ងិ F=15 ពនីោលពរីនៅនោល ១៦ 
 1.2.7. ការរដំលងពបី្រព័ន្ធ២នៅប្រព័ន្ធនោល ១៦ ន្ងិ ប្រលរ់េក្សវញិ 

 នែីេបីន្វីប្រមាណវ ិ្ ីរំដលងនោល ២ នៅប្រព័ន្ធនោល ១៦ ន្ិង នែីេបីរំដលងនោល ១៦ នៅ
នលខនោល២ វញិប្រូវអន្ វរតតាេតារាងប្គ្េឹះែូ ខាងនប្កាេន ីយ ការន្វីរំដលងនន្េះមាន្ស្គរៈសំខាន់្
ក្សែ ង ការន្វីប្រមាណវ ិ្ រីក្សតវទិា, រក្សរនេាកូ្សែ Ascii ដែលនា ក្សក្សែ ង Memory, រក្សរនេាមា៉ា ស ីន្កូ្សែនន្ ក្សយ
រញ្ញា ររស់ CPU ន្ិេួយៗន្ងិរនេានន្ Hex File ៖  

Decimal (base 10) Binary (base 2) Hexadecimal (base 16) 

0 0000 0 
1 0001 1 
2 0010 2 
3 0011 3 
4 0100 4 
5 0101 5 
6 0110 6 
7 0111 7 
8 1000 8 
9 1001 9 
10 1010 A 
11 1011 B 
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12 1100 C 
13 1101 D 
14 1110 E 
15 1111 F 

 . ឧទា រណ៍:  ូរន្វកីាររំដលងនលខពីប្រព័ន្ធនោល ២ នៅនោល ១៦ ន្ងិ ប្រលរ់េក្សវញិតាេ
ប្រមាណវ ិ្ ីែូ ខាងនប្កាេ៖ 

1. AB12H = 10101011 00010010b  
2. 1010110010000010b = AC82h 

  ណំា:ំ 2 រនួលខ Hexa នសាី 1 byte នន្នលខ Binary, 3DH =0011 1101= 1 byte = 8 bits 
       ៤ រនួលខ Hexa នសាី  ២ byte នន្នលខ Binary ឬ នសាីន្ឹង word 
       8 រនួលខ Hexa នសាី 4 byte នន្នលខ Binary ឬ នសាីន្ឹង double word 
2. ASCII (American Standard Code for Information Interchange) code 
 ការតាងទិន្ែន័្យសប្មារ់នប្រីប្បាស់នៅក្សែ ងអងា ងច(ំMemory) ន្ិង ប្គ្រ់ការន្វីប្រមាណវ ិ្ ីទាងំអស់
នៅក្សែ ងប្រព័ន្ធក្ស ំពយូទ័រគ្ ឺនប្រីនលខនោលពីរគ្ ឺ1 ន្ិង ០។ ែូន ែេះនលខ 1 នប្ ីន្ ន្ងិ 0 នប្ នី្នស ូំលោែ រនងែរីបាន្ទំរង់ 
៨ រ ីរសប្មារ់តាងឱ្យអក្សសរ្,ំ អក្សសររូ , នលខ ន្ិងន្ិេិារសញ្ញា ននសងៗនទៀរ។ 

.ឧទា រណ៍: នរីនយងីសរនសរ “abcDF123*” នៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ីេួយនន្ទេះនពលនា ក្សនៅក្សែ ង Memory 
ន យីនរីគ្ិរជាប្រព័ន្ធនោលែរ់ប្បាេំួយគ្ ឺ61H, 62H, 63H, 44H, 45H, 31h, 32h, 33h, 2Ah  = 9 
bytes ឬនសាី ៩ ទីតាងំនន្ Memory។ 

    កូ្សែនប្រីនៅនល ីKeyboard ន្ងិ Memory នលខកូ្សែសប្មារ់រណំាងឱ្យអក្សសរ នលខ ន្ិេិារសញ្ញា ននសងៗ នប្រី
ប្បាស់នៅនលី Keyboard នៅថាដសែន្កូ្សែ(Scan Code) ន្ិង នលខកូ្សែនប្រីប្បាស់នៅក្សែ ង Memory(RAM) នៅថា 
ASCII កូ្សែ។ ឧទា រណ៍នពលនយងី   អក្សសរ A នៅនលី Keyboard គ្ិរជាកូ្សែនសាីន្ងឹ 1Eh គ្ិរក្សែ ងប្រព័ន្ធនោលែរ់
ប្បាេំួយនៅថាដសែន្កូ្សែ ន្ិង កូ្សែនន្េះនពលនា ក្សនៅក្សែ ងអងា ងចគំ្ិរជាកូ្សែ 41h វញិនៅថា ASCII កូ្សែ។ ន យីនរី
នយងី    Shift+ Key A គ្ិរជាដសែន្កូ្សែនៅែដែលដរនពលនា ក្សក្សែ ងគ្ិរជានលខ 41h វញិ។   ូរនេលីតារាងខាង
នប្កាេសប្មារ់នប្រីប្បាស់កូ្សែនពល    Key, Shift, Alt ន្ិង Ctrl: 

LEETTES NOMAL                 SHIFT                    CTRL         ALT 
a and A 1E 61 1E 41 1E 01 1E 00 
b and B 30 62 30 42 30 02 30 00 
c and C 2E 63 2E 43 2E 03 2E 00 
d and D 20 64 20 44 20 04 20 00 
e and E 12 65 12 45 12 05 15 00 
f and F 21 66 21 46 21 06 12 00 
g and G 22 67 22 47 22 07 22 00 
h and H 23 68 23 48 23 08 23 00 
i and I 17 69 17 49 17 09 17 00 
j and J 24 6A 24 4A 24 0A 24 00 
k and K 25 6B 25 4B 25 0B 25 00 
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l and L 26 6C 26 4C 26 0C 26 00 
m and M 32 6D 32 4D 27 0D 32 00 
n and N 31 6E 31 4E 31 0E 31 00 
o and O 18 6F 18 4F 18 0F 18 00 
p and P 19 70 19 50 19 10 19 00 
q and Q 10 71 10 51 10 11 10 00 
r and R 13 72 13 52 13 12 13 00 
s and S 1F 73 1F 53 1F 13 1F 00 
t and T 14 74 14 54 14 14 14 00 
u and U 16 75 16 55 16 15 16 00 
v and V 2F 76 2F 56 2F 16 2F 00 
w and W 11 77 11 57 11 17 11 00 
x and X 2D 78 2D 58 2D 18 2D 00 
y and Y 15 79 15 59 15 19 15 00 
z and Z 2C 7A 2C 5C 2C 1A 2C 00 
Spacebar 39 20 39 20 39 20 39 20 
FUNCTION         
KEYS NOMAL SHIFT CTRL ALT 
F1 3B 00 54 00 5E 00 68 00 
F2 3C 00 55 00 5F 00 69 00 
F3 3D 00 56 00 60 00 6A 00 
F4 3E 00 57 00 61 00 6B 00 
F5 3F 00 58 00 62 00 6D 00 
F6 40 00 59 00 63 00 6E 00 
F7 41 00 5A 00 64 00 6E 00 
F8 42 00 5B 00 65 00 6F 00 
F9 43 00 5C 00 66 00 70 00 
F10 44 00 5D 00 67 00 71 00 
F11 85 00 87 00 89 00 8B 00 
F12 86 00 88 00 8A 00 8C 00 
KEYPAD NOMAL SHIFT CTRL ALT 
Ins and 0 52 00 52 30 92 00   
End and 1 4F 00 4F 31 75 00 00 01 
DnArrow and 2 50 00 50 32 91 00 00 02 
PgDn and 3 51 00 51 33 76 00 00 03 
LtArrow and 4 4B 00 4B 34 73 00 00 04 



10 

5(keypad) 4C 00 4C 35 8F 00 00 05 
RtArrow and 6 4D 00 4D 36 74 00 00 06 
Home and 7 47 00 47 37 77 00 00 07 
UpArrow and 8 48 00 48 38 8D 00 00 08 
Pgup and 9 49 00 49 39 84 00 00 09 
+(gry key) 4E 2B 4E 2B 90 00 4E 00 
-(gry key) 4A 2D 4A 2D 8E 00 4A 00 
Del and 53 00 53 2E 93 00   
*(gry key) 37 2A 37 2A 96 00 37 00 
TOP ROW NORMAL SHIFT CTRL ALT 
‘and~ 29 60 29 7E   29 00 
1 and ! 02 31 02 21   78 00 
2 and @ 03 32 03 40 03 00 79 00 
3 and # 04 33 04 23   7A 00 
4 and $ 05 34 05 24   7B 00 
5 and % 06 35 06 25   7C 00 
6 and ^ 07 36 07 5E 07 1E 7D 00 
7 and & 08 37 08 26   7E 00 
8 and * 09 38 09 2A   7F 00 
9 and ( 0A 39 0A 38   80 00 
0 and ) 0B 30 0B 29   81 00 
- and _ 0C 2D 0C 5F 0C 1F 82 00 
= and + 0D 3D 0D 2B   83 00 
OPERRATION KEYS NORMAL SHIFT CTRL ALT 
Esc 01 1B 01 1B 01 1B 01 00 
Backspace 0E 08 0E 08 0E 7E 0E 00 
Tab 0F 09 0F 94 00 A5 A5 00 
Enter 1C 0D 1C 0D 1C 0A 1C 00 
PUNCTUATION NOMAL SHIFT CTRL ALT 
[ and { 1A 5B 1A 7B 1A 1B 1A 00 
] and } 1B 5D 1B 7D 1B 1D 1B 00 
; and : 27 3B 27 3A   27 00 
‘ and “ 28 27 28 22   28 00 
\ and | 2B 5C 2B 7C 2B 1C 2B 00 

, and < 33 2C 33 3C   33 00 
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. and > 34 2E 34 3E   34 00 
/ and ? 35 2F 35 3F   35 00 
KEY NORMAL SHIFT CTRL ALT 

Slash(/) E0 2F E0 2F 95 00 A4 00 
Enter E0 0D E0 0D E0 0A A6 00 
Home 47 E0 47 E0 77 E0 97 00 
End 4F E0 4F E0 75 E0 9F 00 
PageUp 49 E0 49 E0 84 E0 99 00 
PageDown 51 E0 51 E0 76 E0 A1 00 

DownArrow 50 E0 50 E0 91 E0 A0 00 
LeftArrow 4B E0 4B E0 73 E0 9B 00 
RightArrow 4D E0 4D E0 74 E0 9D 00 
UpArrow 48 E0 48 E0 8D E0 98 00 
Ins 52 E0 52 E0 92 E0 A2 00 
Del 53 E0 53 E0 93 E0 A3 00 

CapLock 3A  Shift(Right)  36   
3. ពិជ្ណិតប លូនី (Boolean Algebra) 

ពិជគ្ណិររ ូលីន្ជាប្រព័ន្ធេយួនប្រីរួនលខដរពីរគ្រ់គ្ឺនលខ ១ ន្ិងនលខ ០ ន្ិងប្រូវបាន្នគ្យក្សប្ទសឹតី ន្ិង 
ប្រមាណវ ិ្ ីររស់វានៅរនងែីរជានសវៀគ្វីសប្មារ់ន្វីការនា ក្សទិន្ែន័្យក្សែ ងអងា ងច(ំMemory) ន្ិងន្វីប្រមាណវ ិ្ ី
រក្សែវទិា ន្ងិ ប្រមាណនលខគ្ណិរនៅក្សែ ងក្ស ំពយូទ័រ។ 

3.1. លក្ខណៈគ្រឹះ បសប់ លូនី 
 3.1.1. ការរូក្សនលខរក្សែវទិា(Logical Addition)  

 នៅក្សែ ងពិជគ្ណិររ ូលីន្នគ្នប្រីសញ្ញា  “+” រំណាងឱ្យការរូក្សនលខរក្សែវទិា។ លទធនលនសាី ១
កាលណាការរចេូ លរនេាយ៉ា ងរិ នសាីន្ឹង ១។ ន ីយលទធនលនសាីន្ឹង ០ វញិនៅនពលរចេូ លរនេា
ទាងំពីរនសាី ០។ ក្សនន្ាេ A + B = C នោយ A , B ជាអនេរមាន្រនេានលខពីរគ្ឺ ០ និ្ង ១ ន្ិង  ក្សយ
សប្មារ់រចេូ លរនេាន្ិង Output សប្មារ់រនចេញរនេា។ 

Inputs Output 
A B A+B 
0 0 0 
0 1 1 
1 0 1 
1 1 1 
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 ឧទា រណ៍: សន្ារ់ A = 10100011 , B=11110111 នោយនលខនៅអនេរ A ន្ិង B េួយៗមាន្ទំ  ំ
៨ រ ីរ។ 
  A = 1010 0011 ជារនេារចេូ លទី ១ 
+B =  1111 0111 ជារនេារចេូ លទី ២ 
  C =  1111 0111 ជារនេាលទធនល 
3.1.2. ការគ្ ណនលខរក្សែវទិា (Logical Multiplication) 

 នៅក្សែ ងពិជគ្ណិររ ូលីន្នគ្នប្រីសញ្ញា  “.” ជានលគ្ ណរក្សែវទិា។ លទធនលនសាី ១ កាលណា
ការរចេូ លរនេាទាងំពីរនសាី ១។ ន យីលទធនលនសាីន្ងឹ ០ ក្សែ ងក្សរណីនប្ៅពីនន្េះ។ 
ក្សនន្ាេ A . B = C នោយ A , B ជាអនេរមាន្រនេានលខពីរគ្ឺនលខ ០ ន្ងិ ១ 

Inputs Output 
A B A.B 
0 0 0 
0 1 0 
1 0 0 
1 1 1 

 ឧទា រណ៍:   A = 1101 0001 ជារនេារចេូលទី ១ 
                      B = 0011 0111 ជារនេារចេូ លទី ២ 
                        C = 0001 0001 ជារនេាលទធនល 
3.1.3. ធារ រនំពញ (Complements) 
 សញ្ញា  “-“ ឬអក្សសរ “c” នប្រីសប្មារ់ធារ រំនពញ នោយនៅក្សែ ងរក្សតវទិានប្រី ¬។ ប្រមាណវ ិ្ ីធារ 
រំនពញ(Complements)គ្ឺ ជាការរតូរនលខពី ១ នៅ ០ ន្ងិ ០ នៅ ១។ 

A Ac 
0 1 
1 0 

     ឧទា រណ៍: A =1010001    នេាីយ: Ac = 0101110 
   3.2. តក្កវទិា Gate  

 ប្រមាណវ ិ្ ីទាងំអស់នៅក្សែ ងក្ស ពំយូទ័រ ន្ិងឧរក្សរណ៍នអទប ិប្រនូ្ិ គ្ឺ អន្ វរតនោយន័្យនស ូំលោែ នៅ
តាេន្េិរិតសញ្ញា ដែលរភាា រ់ោែ នោយក្សណំរ់បាន្ជារា ក្សនសៀក្សគ្វីជានប្ នី្ដែលនៅថារក្សែវទិា។ េ៉ាាងនទៀរ
វាជានអទប ិប្រូន្ ិនសៀក្សគ្វីដែលប្ររិររតិឱ្យបាន្ពីការរចេូល(Input)នប្ ីន្រចេូលោែ នែេីបឱី្យបាន្លទធនល
(Outputs) េួយ។ 
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 ំន េះប្រនភទ IC, Microchip, Microprocessor  ន្ិង Microcontroller នសៀគ្វីររស់វារនងែីរពីនោយប្រនភទ
ននសងៗនន្ Logic Gate នែីេបនី្វីប្រមាណវ ិ្ ីរក្សែវទិា (OR, AND, NOT) ន្ិង នលខន្ពវន្ត ន្ិងរេួទាងំការ
នា ក្សទិន្ែន័្យ។ មាន្ប្រនភទ Gate ជានប្ ីន្ដែលនយងីប្រូវសកិ្សាដែលជាប្គ្េឹះសប្មារ់ក្សស្គងជានសៀក្សគ្វីនែីេបី
ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីននសងៗដែលនក្សីរន ញពីក្សនន្ាេេួយ។ ន ីយវាប្ោន់្ដររំណាងឱ្យប្រង់ស ីសា័រ  ដែលអា 
ន្វីការរិទ នរកី្ស រន្ត ន្ិងអា នប្រីជា ON ន្ិង OFF នៅក្សែ ងនសៀក្សគ្វីេយួ។ 
 3.2.1. AND GATE 

 វាគ្ឺជាការរួេោែ ដែលបាន្េក្សពីសញ្ញា ប្រមាណវ ិ្ ីនលគ្ ណរក្សែវទិានន្ទេះគ្ឺជានអឡិ ប្រូន្ិ 
នសៀគ្វីដែលមាន្លទធនល(Output) នសាី ១ នរីសិន្ការរចេូ លរនេាទាងំអស់មាន្រនេានសាី ១។ ក្សរណី
នប្ៅពីនន្េះលទធនលនសាី ០។ 

  

     3.2.2. OR GATE 
វាគ្ឺជា  ការរេួោែ ដែលបាន្េក្សពីសញ្ញា ប្រមាណវ ិ្ នីលរូក្សរក្សតវទិានន្ទេះគ្ឺជានអឡ ិនសៀគ្វីដែល

មាន្លទធនល(Output) នសាី ១ កាលណាការរចេូលរនេាមាន្រនេានសាី ១ យ៉ា ងរិ នៅក្សែ ងនន្ទេះ។ 
 ំន េះក្សរណីនប្ៅពីនន្េះគ្លឺទធនលនសាី ០។ មាន្ន័្យថា 0 or 1 = 1 , 1 or 0 = 1 , 1 or 1 = 1 ន យី ំន េះ 
0 or 0 = 0។  

 

3.2.3. NOT GATE 
វាគ្ឺបាន្េក្សពីប្រមាណវ ិ្ ីធារ រំនពញ(Complements)។   នន្ទេះគ្ឺជានអឡិ ប្រូនិ្ នសៀគ្វី

ដែលមាន្លទធនលខាងនប្ៅបាន្េក្សពីការនា យន្ឹងរនេារចេូ ល។ វាអា នៅថា Inverter។ នៅក្សែ ង
គ្ណិររក្សែវទិាប្រមាណនន្េះនៅថាឈ្នែ រ់េនិ្ ដែលតាងនោយន្ិេាិរសញ្ញា  “ – “ ។ 

         Truth table                                          NOT Gage Symbol 
Inputs                 Outputs    A        NOT A 

       A                             Ac    1      0 
  ០                        1    0      1 
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     3.2.4. NAND , NOR ន្ងិ Exclusive  NOR gate 

3.2.4.1. NAND gate 
NAND gate គ្ឺជាធារ រំនពញនន្ AND gate។ លទធនលនសាី ១ នពលរចេូលរនេានសា ី០ យ៉ា ង

រិ នៅក្សែ ងនន្ទេះ។ លទធនលនសា ី០ ក្សែ ងក្សរណីដរេយួគ្រ់នៅនពលដែលរចេូលទាងំអស់នសាី ១។ 
សញ្ញា  “” នប្រីរណំាងឱ្យប្រមាណវ ិ្ ី NAN gate។ A  B = (A.B)C ។ មាន្ន័្យថា 0 or 
1 =1 , 1 or 0 = 1 , 1 or 1= ០ ន យី ំន េះ 0 or 0 =1  

 
3.2.4.2. NOR gate 

គ្ឺជាធារ រំនពញនន្ OR gate។ លទធនលនសាី ០ នពលរចេូលរនេានសា ី១ យ៉ា ងរិ 
នៅក្សែ ងនន្ទេះ។ លទធនលនសាី ១ ក្សែ ងក្សរណីដរេួយគ្រ់នៅនពលដែលរចេូល ទាងំអស់នសាី ០ 
សញ្ញា  “  “ នប្រីរំណាងឱ្យប្រមាណវ ិ្ ី NAN gate។  AB= (A+B):

 
3.2.4.3. Exclusive  NOR gate 

XNOR gate គ្ឺជាធារ រំនពញនន្ Exclusive_OR gate។ លទធនលនសាី ១ នពលរចេូល  
រនេានសាីទាងំអស់នសាី ០ ឬ ទាងំអស់ ១។ លទធនលនសាី ០ នៅនពលរចេូលរនេាយ៉ា ងរិ នសាី ១ 
សញ្ញា  “.” នប្រីរំណាងឱ្យប្រមាណវ ិ្ ី XNOR។ 

 4. លក្ខណៈននតក្តវិទា 
 លក្សខណៈនន្រក្សតវទិានប្រីសប្មារ់យក្សនៅនោេះប្ស្គយប្ទសឹតីរទ ន្ិង ប្រមាណវ ិ្ ីននសងៗ។  

លក្សខណៈទ១ី  
a. x + 0= x 
b. x.1 = x 

 លក្សខណៈទ២ី 
a. x + 1 = 1 
b. x.0 = 0 

លក្សខណៈទ៤ី: លក្សខណៈនត  ំ
a. x + ( y + z ) = (x+ y ) + z 
b. x.(y.z) = (x.y).z 

លក្សខណៈទ៥ី: លក្សខណៈរំដរក្ស 
a. x. ( x + y ) = x.y + x.z 
b. x + y.z = (x + y).(x + z ) 
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 លក្សខណៈទ៣ី: លក្សខណៈប្រលរ់ 
a. x + y = y + x 
b. x.y = yx 

 

សប្មាយរញ្ញា ក់្ស 
x + y.z = x.1 + y.z 
 = x.(1+z)+y.z 
 = x+ x.z +y.z 
 = x.1 + x.z + y.z 
 = x.(1 +y ) + x.z + y.z 
 = x + x.y + x.z + y.z 
 = x.x + x.y + x.z + y.z 
 = x.(x + y ) + z.(x+y ) 
 = (x+ y ).(x +z) 

5. មោលកា ណ៍មទេភាពមៅក្នងុពជិ្ណិតប ូលនី (The Principle of duality) 
 នៅក្សែ ងពិជគ្ណិររ ូលីន្មាន្ នោលការណ៍នទវភាព ាស់លាស់រវាងប្រមាណវ ិ្ ីរូក្សជាេួយ
ន្ឹងប្រមាណវ ិ្ ីគ្ ណ ន្ងិពីនលខ ១ នៅនលខ ០ ឬ ពីនលខ ០ នៅនលខ ១ វញិ។ មាន្ន័្យថាភាពជាគូ្បាន្
េក្សពីការរតូរសញ្ញា  + នៅសញ្ញា  . ន្ិង ពីនលខ ១ នៅនលខ ០ ឬ ពីនលខ ០ នៅនលខ ១ វញិ។ ែូន ែេះនរមីាន្
លក្សខណៈ ឬ ប្ទឹសតីរទពិនសសេួយបាន្នោេះប្ស្គយនន្ទេះភាពជាគូ្ររស់វាទាញបាន្ នោយសវ័យប្រវរតិ
នោយេិន្បា ់នោេះប្ស្គយ នោយប្ោន់្ដររតូរសញ្ញា  + នៅ សញ្ញា  . ឬ ពរីតូរពីនលខ ១ នៅ ០ ន្ិង ពីនលខ ០ 
នៅនលខ ១ វញិ។ 
  ឧទា រណ៍:  

a. x.(y + z ) = x.y + x.z  ន្ិង b. x + y.z=(x + y ). (x+z ) 
 Column1 Column2 Column3 

Row1 1+1=1 1+0=0+1=1 0+0=0 
Row2 0.0=0 0.1=1.0=0 1.1=1 

   ឧទា រណ៍:  ូររក្សគូ្នន្ក្សនន្ាេខាងនប្កាេ៖  
A   + A.B + 1 ន្ិង    x + 1 =1 

6. គទរសតបីទននពិជ្ណិតប លូ ី( Theorem of Boomlean Algebra ) 
 នែីេបរីនងែីរប្ទឹសតីរទ នយងីប្រវូមាន្វរថ េ ខនគ្រងអស់គ្សឺញ្ញា នែីេ សវ័យសរយ ន្ិងលក្សខណៈ។ 

 ប្ទសឹតរីទទ១ី 
a. x + x = x                                                    b. x . x = x 
សប្មាយរញ្ញា ក់្សប្ទឹសតរីទទ១ី. a.                      សប្មាយរញ្ញា ក់្សប្ទសឹតីរទទី១.b.  
x + x = ( x+ x) 1                                                  x.x = (x.x) + 0 
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 = (x + x).(x+ xc)                                           = (x.x) + x. xc 

 = x + x. xc                                                                                 = x + 0 
 = x + 0                                                          = x 
 = x 

 ប្ទសឹតរីទទ២ី: a. x+ x. y = x                         b.x.(x +y) = x 
សប្មាយរញ្ញា ក់្សប្ទឹសតរីទទ២ី .a. 
x+ x.y = x.(1 +y) 
          = x.1 
          = x 
ែូ នន្េះ x + x.y = x      

សប្មាយរញ្ញា ក់្សប្ទឹសតរីទទ២ី .b. 
x.(x + y) = x 
x.x + x.y = x 
x + x.y = x 
x.(1+y )= x    

 ប្ទសឹតរីទទ៣ី: a. x + xc.y = x + y                  b. x.( xc + y ) = x . y 
សប្មាយរញ្ញា ក់្សប្ទឹសតរីទទី3. a.              សប្មាយរញ្ញា ក់្សប្ទឹសតីរទទ3ី. b.  
a. x + xc.y = (x + xc). (x + y )                       x.( xc + y ) = x . y 

       = 1. ( x + y )                               x. xc + x. y = x. y 
        = x + y                                       x. y = x.y 

 ប្ទសឹតរីទទ ី៤ 
X2c = x 
X3c = xc 

 ប្ទសឹតរីទទ ី៥ ( DeMorgan’s) 
a. (x + y)c=xc + yc 
b. (x.y)c=xc + yc 
ប្ទឹសតីរទទី5(a) ន្ិង (b) គ្ឺ សំខាន់្ ន្ិងមាន្ប្រនយជន៍្។ រដន្ថេពីនលីនន្េះនទៀរមាន្រ ូរែល់ n

អនេរដែលមាន្នរៀងែូ ខាងនប្កាេ៖ 
(x1 + x2 + …+xn)c=x1c . x2c …..xnc 

(x1 . x2 ….xn)c = x1c + x2c +… + xnc 

7. អនុ្េនប៍ ូលនី 
7.1. និយេនយ័: អន្ គ្េន៍្រ ូលីន្មាន្នរៀងជាក្សនន្ាេេួយដែលនក្សរីន ញពីប្រមាណវ ិ្ ី នទវរភាគ្ទាងំពីរគ្ឺ 
ប្រមាណវ ិ្ ីរូក្ស ន្ិង គ្ ណ ប្ពេទាងំប្រមាណវ ិ្ ីធារ រំនពញ វង់ប្ក្ស ក្ស ន្ិង សញ្ញា នសា។ី  
  ឧទា រណ៍: F(x,y,z)=x + yc.z អាន្ថា F ជាអន្ គ្េន៍្ x, y, z នសាីន្ឹង x + yc .z រ ឺ អា សរនសរ: 
F(x,y,z)=x + yc.z។ 

 នែីេបីនអាយរនេានៅនលីអនេរន្ិេួយៗនន្អន្ គ្េន៍្ នន្ទេះរនេាអនេរអា មាន្រំនល ០ និ្ង ១។ 
អន្ គ្េន៍្រ ូលនី្អា រង្ហា ញនងដែរនៅក្សែ ងតារាងភាពពិរ នោយ ំន្ួន្ជួរនែក្សនន្តារាងន្េិួយៗ នសានី្ឹង 2n 
(n ជា ំន្ួន្អនេរ) នោយជួរនែក្សនន្តារាងន្ិេួយៗរារ់ពី ១ នៅ 2n ។ 
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7.2. កា បគងួេននអនុ្ េន៍ (Minization of Boolean Function) 
នែីេបីរប្ងួេអន្ គ្េន៍្ប្រូវនប្រីលក្សខណៈ, ប្ទឹសតីរទ និ្ងរនរៀរេួយ ំនួ្ន្នទៀរ ដែលបាន្សិក្សារួ ។

ការរប្ងួេនន្អន្ គ្េន៍្ង្ហយប្សួលក្សែ ងការនោេះប្ស្គយជាេយួ Logic Gate។  
 ឧទា រណ៍:  ូររប្ងេួក្សនន្ាេរ ូលីន្ នអាយនៅជា ំន្ួន្ Literal េួយ។  

a. Xc .yc .z + xc .y.z + x.z 
b. x.y + xc.z + y.z 
c. (x + y )..(xc + z).(y+z ) 

សរំាយរញ្ញា ក់្ស 
a. Xc .yc.z + xc.y.z + x.yc = xc .z(yc + y ) + x.yc 

                                  = xc .z.1+x.yc 
                                  =xc.z+ x.yc 

ែូន ែេះ xc.yc.z + xc.y.z + x.yc = xc.z+ x.yc 

b. x .y + xc .z + y.z = x.y + xc.z+y.z.1 
                        = x.y + xc + y.z.(xc + x ) 
                        =x.y.(1+ z) + xc .z(1 +y) 
                        =x.y + xc.z 
ែូន ែេះ xc.yc.z + xc.y.z + x.yc= x.y + xc.z 

c. (x + y)..(xc + z).(y +z ) ជាគូ្រនន្ b 
7.3. ធាតុបាំមពញននអនុ្ េន ៍ (Complement of a function) 

ធារ រំនពញនន្អន្ គ្េន៍្ F គ្ឺ Fc បាន្េក្សពីនលខ 1 នៅនលខ 0 ឬ ពី ០ នៅ នលខ 1 វញិ។ 
 ឧទា រណ៍១: តារាងភាពពិរ ំន េះអន្ គ្េន៍្ F=x.yc+ xc.z ន្ិងធារ រំនពញររស់វាគ្ ឺFc 

 

Input Outputs 
x y z yc yc.z F = x + yc .z 
0 0 0 1 0 0 
0 0 1 1 1 1 
0 1 0 0 0 0 
0 1 1 0 0 0 
1 0 0 1 0 1 
1 0 1 1 1 1 
1 1 0 0 0 1 
1 1 1 0 0 1 
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x y z xc yc x.yc xc.z F=x.yc+xc.z Fc 

0 0 0 1 1 0 0 0 1 
0 0 1 1 1 0 1 1 0 
0 1 0 1 0 0 0 0 1 
0 1 1 1 0 0 1 1 0 
1 0 0 0 1 1 0 1 0 
1 0 1 0 1 1 0 1 0 
1 1 0 0 0 0 0 0 1 
1 1 1 0 0 0 0 0 1 

 ឧទា រណ៍ ២: រក្សធារ រំនពញនន្អន្ គ្េន៍្ខាងនប្កាេនោយនប្រីប្ទឹសតរីទ De Morgan 
a. F1=xc.y.zc + xc.yc.z 
b. F2=x.(xc.yc + y.z ) 

សប្មាយរញ្ញា ក់្ស 
  (a). F1c = (xc.y.zc+xc.yc.z)c 

     = (xc.y.zc)c.(xc.yc.zc) 
     = (x+yc+z).(x+y+zc) 
  ែូន ែេះ F1=xc.y.zc + xc.yc.z ធារ រំនពញររស់វាគ្ឺ F1c=(x+yc+z).(x+y+zc) 

7.4. Minterms និង Maxterms (Minterms and Maxterms) 
7.4.1. Minterms: គ្ឺជាប្ក្សុេ (Term) េួយនក្សីរន ញពីប្រមាណវ ិ្ ីគ្ ណដែលមាន្អនេរជាេួយ 
អនេរន្ិេួយៗ ជា Prime ន ីយនរីសិន្ជារ់ទាក់្សជាេួយប្រព័ន្ធនោលពីរនន្ទេះ Prime 0 ន្ិង 
Unprime គ្ឺ 1។ មាន្ន័្យថាក្សនន្ាេ Minterms ន្ិេួយ  ៗនក្សរីនទបងីព ីUnprime នោយនប្របី្រមាណ
វ ិ្ ីគ្ ណ។ 
7.4.2. Maxterms: គ្ឺជាប្ក្សុេេួយដែលនា យពកី្សនន្ាេ Minterm។ 

Variable Minterms Maxterms 
X y z Term Designation Term Designation 

0 0 0 xc.yc.zc m1 x+y+z M1 

0 0 1 xc.yc.z m2 x+y+zc M2 

0 1 0 xc.y.zc m3 x+yc+z M3 

0 1 1 xc.y.z m4 x.yc+zc M4 

1 0 0 x.yc.zc m5 xc+y.z M5 

1 0 1 x.yc.z m6 xc+y+zc M6 

1 1 0 x.y.zc m7 xc+yc+z M7 

1 1 1 x.y.z m8 xc+yc+zc M8 
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នន្េះគ្ឺជាន្ិេាិរសញ្ញា ររស់ Minterms ន្ិង Maxterms ដែលរង្ហា ញនៅក្សែ ង Truth Table 
ន ីយមាន្ទំរង់ជា mj ន្ិង Mj នោយ mj ជាប្ក្សុេ Minterm Designation ន្ិង Mj ជា ប្កុ្សេ 
Maxterms Designation។ 
7.5. ផលបូក្ននផល្ណុ (Sum_of_Products) 

ក្សនន្ាេនលរូក្សនន្នលគ្ ណគ្ឺជា ប្ក្សុេនលគ្ ណជានប្ ីន្នន្រក្សែវទិារដន្ថេប្រមាណវ ិ្ ី
រូក្សជាេួយោែ   
 ឧទា រណ៍ ២: ក្សនន្ាេ xc.y.zc + xc.yc.z ជានលរូក្សនន្នលគ្ ណ នែីេបរីក្សក្សនន្ាេអន្ គ្េន៍្
រ ូលីន្ ក្សែ ងទំរង់នលរូក្សនន្នលគ្ ណប្រូវអន្ វរតតាេជំហាន្ែូ ខាងនប្កាេ៖ 
1. សង់តារាងភាពពិរនែីេបរីក្សរំនលអន្ គ្េន៍្រ ូលីន្ 
2. ទំរង់ Minterms ដែលបាន្េក្សពីរំនល Boolean Funtion ពជីំហាន្ទី 1 ដែលមាន្ រំនលនសាី 1។ 
3. ន្វីនអាយបាន្នូ្វក្សនន្ាេជានលរូក្សនន្ Minterms ទាងំអស់នន្ជំហាន្ទី ២ 
 ឧទា រណ៍ ២: ពន្ទា រក្សនន្ាេ F= x.yc + xc.z ជានលរូក្សនន្នលគ្ ណ 

1. តារាងភាពពរិ 
x y z xc yc x.yc xc.z F 
0 0 0 1 1 0 0 0 
0 0 1 1 1 0 1 1 
0 1 0 1 0 0 0 0 
0 1 1 1 0 0 1 1 
1 0 0 0 1 1 0 1 
1 0 1 0 1 1 0 1 
1 1 0 0 0 0 0 0 
1 1 1 0 0 0 0 0 

2. ទំរង់ Minterms ន្ិេួយៗ ដែលមាន្រំនលនសាី 1 គ្ ឺ
001 = xc.yc.z 
011 = xc.y.z 
100 = x.yc.zc 

101 = x.yc.z 
3. ក្សនន្ាេនលរូក្សនន្ Minterms ទាងំអស់គ្ ឺ

F = xc.yc.z + xc.y.z+ x.yc.zc+x.yc.z 
  ណំា:ំ វ ិ្ ីខាងនលីនយងីអា ន្វីតាេរនរៀរែូ ខាងនប្កាេ៖ 
F= x.yc + xc.z មាន្រអីនេរ x, y, z, Term1 x.yc ខវេះអនេរ z នន្ទេះនយងីដេេ z+zc  
x.yc(z + zc ) = x.yc.z + x.yc.zc 
Term2 xc.y  ខវេះអនេរ y នន្ទេះនយងីដេេ y + yc , xc.y(y + yc)= xc.y.z +xc.yc+z  

ែូន ែេះ F=xc.yc.z + xc.y.z+x.yc.zc+x.yc 

ឬ F= m5 + m4 + m3 + m1 
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7.6. ផល្ណុននផលបកូ្ (Products_of_Sum) 
ក្សនន្ាេនលគ្ ណនន្នលរូក្សគ្ឺ ជាប្ក្សុេ(Term)នលរូក្សជានប្ ីន្នន្រក្សែវទិារដន្ថេ

ប្រមាណវ ិ្ ីជាេួយោែ ។ 
 ឧទា រណ៍: ក្សនន្ាេ (x+yc) . (x+yc) ជានលរូក្សនន្នលគ្ ណ 
នែីេបរីក្សក្សនន្ាេអន្ គ្េន៍្រ ូលនី្នន្នលគ្ ណប្រូវអន្ វរតតាេជំហាន្ ែូ ខាងនប្កាេនន្េះ៖ 
1. សង់តារាងភាពពិរនែីេបរីក្សរំនលអន្ គ្េន៍្រ ូលីន្ 
2. ទំរង់ Maxterms ដែលបាន្េក្សពីរំនល Boolean Funtion ពីជំហាន្ទី 1  ដែលមាន្រំនលនសាី 0 
3. ន្វីនអាយបាន្នូ្វក្សនន្ាេជានលគ្ ណនន្ Maxterms ទាងំអស់នន្ជហំាន្ទ២ី  
 ឧទា រណ៍ ២: ពន្ទា រក្សនន្ាេ F= x.yc + xc.z ជានលគ្ ណនន្នលរូក្ស ទំរង់ Maxterm ន្ិេួយ  ៗ
ដែលមាន្រំនលនសា ី០ គ្ឺ: 
 000 = x + y +z 
 010 = x + yc +z 
 110 = xc + yc +z 
 111 = xc+ yc +z 
ែូន ែេះ F = (x+y+z).(x+yc+z) .(xc+yc+z) (xc+yc+zc) 
រ ឺF= M0 + M2 + M6 + M7 

 8. គបមាណវធិីនពេនធ បសក់្ាំពយទូ័  (COMPUTER ARITHMETIC) 
ALU គ្ឺជាឧរក្សរណ៍េួយនៅក្សែ ងស ីភីយូមាន្រួន្ទទីអា ន្វកីារគ្ណន្ទប្រមាណវ ិ្ ីនលខន្ពវន្ត(រូក្ស, 

ែក្ស, គ្ ណ ន្ិង ដ ក្ស) ន្ិង ប្រមាណវ ិ្ រីក្សែវទិា(រូក្ស, គ្ ណ ន្ិង ធារ រំនពញ)។  ំដណក្ស Control Unit គ្ឺ
ជាឧរក្សរណ៍ែ៏សំខាន់្ជាងនគ្ក្សែ ងស ីភីយូដែរ ដែលរញ្ញា ឱ្យ ALU គ្ណន្ទនូ្វអវីតាេ ក្សយរញ្ញា ដែលបាន្
រចេូ លេក្សមាន្ែូ ជា Add, Sub, Mul, Div ន្ិងប្រមាណវ ិ្ ីរក្សែ Or, And, Not ន្ិងន្វបី្រមាណវ ិ្ ីរកំ្សិល
នលខប្រព័ន្ធនោលពីរខាងនវវងនៅខាងស្គត ។ំ វាន្វីការដរងដ ក្សនៅតាេលំោរ់លំនោយនន្សញ្ញា រចេូ ល។ 
វាមាន្ទំន្ទក់្សទំន្ងជាេួយន្ងឹសមាសភាគ្ននសងៗែូ  Register សប្មារ់ន្វកីារទទលួយក្ស ន្ិងរនចេញ
ទិន្ែន័្យ។ វាក៏្សអែក្សន្វីនូ្វប្រមាណវ ិ្ ី Flagsដែលទាក់្សទងន្ងឹែំនណីរការលក្សខខណឌ  ន្ិងរងវលិជ ំ។  
8.1. Flip_Plop(FF): គ្ជឺារក្សែនសៀគ្វី( Logic Circuits) ដែលនា ក្សនូ្វព័រ៌មាន្គ្រិជារ ីរនោយមាន្ 
Logic1 ន្ិង Logic0។ ពីរ ឬ នប្ ីន្ FFs រភាា រ់ជាេួយោែ អា នា ក្សព័រ៌មាន្ជា ៨ រ ីរ  ឬជា១៦ រ ីរ ឬ
នលីសពីនន្េះ។ FF េួយមាន្ពរី ឬនប្ ីន្ Inputs ន្ិងមាន្ដរពីរ Outputs។ ន យី Outputs ទាងំពីរជាន្ិ េជា
កាលនា យន្ឹងោែ ។ 

 ែាប្កាេរក្សែវទិា                              ន្េិារិសញ្ញា រក្សែវទិា 
R  S            X                Xc Remark 
0  0     NC    NC ោា ន្ការផ្លា ស់រតូរពី State េ ន្ 
0  1     1                 0 Set ; Set ក្សែ ងក្សរណី S=1 , R=0 
1  0     0     1 Reset ក្សែ ងក្សរណី S=0; R=1  
1  1     0                  0 Next state unpredictable 
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តាេតារាងខាងនលីជាឧទា រណ៍ង្ហយេួយររស់ FF។ វាមាន្ព័រ៌មាន្នតល់េក្សឱ្យវញិពី Two 
Outputs (X ន្ិង Xc) នៅ Two inputs (R ន្ិង S)។ នន្េះជាពរ៌មាន្នតល់នោយ FF ជាេួយ Memory 
តាេរូរខាងនលី FF មាន្ការរចេូ លរនេាពីរន យីក្សំណរ់បាន្លទធនលពីប្គ្ី X ន្ិង Xc ដែលជានា យន្ឹងោែ ។ 
ជា្េាតាលទធនលររស់ FF ចរ់ទ ក្សជា Output leed (ការគ្ិរនោយដទបក្ស) នន្លទធនល X (output) 
ល េះប្តាលទធនល Xc (output) ជាប្រនភទនោយដឡក្ស។ ែូន ែេះនរី State(0 slate, 1 state)េួយ, លទធនលនន្ 
FF តាេរូរខាងនលីជា high (1) វាយល់ X ជា logic 1 ន្ិង Xc ជា low(0) វាយល់ថាជា logic 0 ។  

       8.2. កា តាងចាំននួ្ត ់(Integer Representation)  
  ំន្ួន្នលខនប្រីក្សែ ងឌីជីេលមា៉ា ស ីន្(digital machine) មាន្នលខរំណាង នោយនប្រី
ប្បាស់ឧរក្សរណ៍នា ក្សនៅថា FF។ វាមាន្នលខផ្លា ល់ខាួន្ជានប្ ីន្រំណាងឱ្យឧរក្សរណ៍នា ក្សនលខ
នោលពីរ(binary storage device) គ្ឺជាប្រព័ន្ធេួយរណំាងឱ្យ នំ្ួន្គ្រ់។  

S  S  S  S 

(a) រំណាងនអាយ ំន្ួន្គ្រ់ X3
 X2

 X1
 X0

 

R R R R 

រនេានៅក្សែ ង register = X3.23 + X2.22 + X3.21 + X2.20  

S  S  S  S  

X3
 X2

 X1
 X0

 

R R R R 

  b) Sign_plus _ Magnitude system 
 តាេរូរខាងនលីរង្ហា ញពី FF រួន្ X3 , X2 , X1 ន្ិង X2 នប្រសីប្មារ់នា ក្ស ំន្នួ្នលខ។ ការសរនសររនេាឬ
រនចេញលទធនលររស់ FF ដែលឱ្យវាប្ោន់្ដរជាទំរង់ ំន្ួន្គ្រ់។ ែូន ែេះ X3 = 1 , X1 = 0 , X0  = 0 នសាី 1100 
រនឺសាី 12  (decimal)។ 

  វាមាន្ស្គរៈសំខាន់្ណាស់សប្មារ់រំណាងឱ្យនលខវជិាមាន្ និ្ង  ំន្ួន្អវជិាមាន្ែូន ែេះការរដន្ថេ bit 
ជារំរូវការចនំែីេបីឱ្យ ំន្ួន្វជិាមាន្ ន្ិង អវជិាមាន្នៅជា sign bit។ នន្េះគ្ឺជាភាពទូនៅជំន្ួសខាងនវវង 
(Left) នន្ទំ  ំbit។ ក្សែ ងរូរ (b) X4 ជា sign bit ន្ិង X3, X2, X1, ន្ិង X0 ជាទំ  ំbit។ នលខ ០ នៅក្សែ ង 
X4 មាន្ន័្យថាជា ំន្ួន្វជិាមាន្ ន្ិង នលខ ១ ក្សែ ង X4 មាន្ន័្យថាជា ំន្ួន្អវជិាមាន្។ ែូន ែេះ X4 = 0, X3= 1, 
X2 = 1, X1 = 0 ន្ិង X0 = 1 ឱ្យជា ំន្ួន្វជិាមាន្ 1101 ឬ 13 decimal, ន្ិង X4 = 1, X3 = 1,  X2 = 1, 
X1 = 0 ន្ិង X0 = 1ឱ្យជា ំន្នួ្អវជិាមាន្ 1101 ឬ - ១៣ decimal។ ប្រព័ន្ធនន្េះនៅថាប្រព័ន្ធនោលពីរតាង
ឱ្យ ំន្ួន្គ្រ់ ឬ signed – magnitude binary integer system។ នរី register េួយមាន្ FF ប្បារំីនន្ទេះ 
signed – integer binary system មាន្ 7 magnitude ឬ integer ន្ិងមាន្ sign bit ដរេួយគ្រ់។ 

 ឧទា រណ៍1: 1011 = 1.2 គ្ណន្ទជា decimal តាេ Iutege repse – sentation  
 តាេរូរេន្ត  X0.23 + X2.22 + X1.21 + X0.20 
      =1.22+ 0.22 + 1.21 + 1.20 
    =8 + 2 + 1 
    =11  
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Ex2:     X5    X4   X3  X2   X1   X0 
1 0 1 1 0 0 

            Sign bit               101100 = X5X4X3X2X1X0 

                                                                                    

 Y5     Y4     Y3               Y2               Y1 Y0 
 001100 = Y6  Y5 Y3 Y2 Y1 Y0 

Positive Number Negative Number 
Decimal Binary Hexadecimal Decimal Binary Hexadecimal 

0 0000 1 8 1000 8 
1 0001 2 9 1001 9 
2 0010 3 10 1010 A 
3 0011 4 11 1011 B 
4 0100 5 12 1100 C 
5 0101 6 13 1101 D 
6 0110 7 14 1110 E 
7 0111 8 15 1111 G 

8.3. ចាំននួទសភា្ (Floating_Point) 
នលខជា ំន្ួន្ទសភាគ្អា នៅេា៉ាងនទៀរថាជា ំនួ្ន្ពិរ។ នលខជាទសភាគ្ដ ក្សជារីដនែក្សគ្ឺ: 

Sign_ bit, biased exponent, ន្ិង Significand bits។ ប្គ្ួស្គរនន្ Arithmetic Coprocessor ទទលួ
ស្គា ល់ប្រនភទទិន្ែន័្យនន្េះមាន្រីក្សរណីគ្ឺ short (32 bits), long (64 bits), ន្ិង temporary (80 bits) 
គ្ួរក្សរ់សោំល់ដែលថាទំរង់ short នៅថា single-precision, ទំរង់ long នៅថា double precision ន្ិង 
ទំរង់ Temporary នៅថា extended precision។ នរីក្សែ ងភាស្គ Assemble នយីងសរនសរ x real4 
100.34 មាន្ន័្យថានប្រី single-precision ន្ិង y real8 1968.23 នប្រ ីdouble precision។ 
31 30 29 0      

31 32  22 0     

S Exp                   Fraction     

63 62   52 51 0   

S Exp                       Fraction   

79 78     64 63 0 

S Exp                                                     Fraction 
         

0 0 1 1 0 0 

= -12 Register A 

= 12 Register 
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  8.3.1. ការរដំលងពបី្រព័ន្ធនោលែរ់នៅ នំ្នួ្ទសភាគ្  
 ការន្វីប្រមាណវ ិ្ ីរំដលងនលខនោលែរ់នៅជាទំរង់ទសភាគ្ ប្រូវអន្ វរតតាេជំហាន្ជា
រន្តរន្ទា រ់ែូ ខាងនប្កាេ៖ 
1. រំដលងនលខនោលែរ់នៅនោលពីរសនិ្េ ខន្ឹងន្វីការរំដលង 
2. Normalize binary number មាន្ន័្យថាក្សណំរ់ x.xxxxx… គ្ ណន្ងឹ 26 
3. គ្ណន្ទ Biased exponent 
4. នា ក្សនលខឱ្យនៅជាទំរង់ Floatin-point 

  ឧទា រណ៍: 4 ជំហាន្រន្តរន្ទា រ់ខាងនប្កាេនន្េះជាការរំដលងនលខ Dec=100.25 នៅជាទំរង់ 
Floating_point នោយអន្ វរតន៍្តាេទំរង់ Single_precision: 
Step  Result 
1. 100.25 = 1100100.01 
2. 1100100.01=1.10010001x 26 
3. 110 + 01111111 = 10000101 
4. Sign = 0 ;Exponent = 10000101 

Significand = 10010001000000000000000 
Hexaa =42C8800H 

8.3.2. ការរដំលងព ីនំ្នួ្ទសភាគ្នៅប្រព័ន្ធនោលែរ់ 
នែីេបីរំដលងនលខទសភាគ្នៅជាទំរង់នោលែរ់ ប្រូវអន្ វរតតាេជំហាន្ជារន្តរន្ទា រ់

ែូ ខាងនប្កាេ៖ 
1. រំដរក្ស Sign_bit, biased exponent, ន្ិង Significand  
2. រំដលង Biased exponent នៅជា True exponent =Exp – Bias 
3. សរនសរនលខ normalize binary number              
4. រំដលងវានៅជា de_normlize binary number  
5. រំដលង de_normlize binary number នៅជា Decimal number  
 ឧទា រណ៍:  ូររំដលងនលខជា single_precision floating_point ខាងនប្កាេនន្េះ នៅជា

នលខ Decimal: 
a. 11000001110010010000000000000000 
b. 11000001111100000000000000000000 

Step   Result 
1. Sign = 1; Exponent = 10000011 

Significand = 10010000000000000000 
2. 100 = 10000011 - 01111111 
3. 1.1001001 x 24 
4. 11001.001 
5. -25.125 

          



 

24 

8.3.3. ការរក្ស 2s Complement 
ការ 2s Complement ទាក់្សទងន្ឹងប្រមាណវ ិ្ ីជានប្ ីន្ែូ ប្រមាណវ ិ្ ីនលខគ្ិរសញ្ញា  

(Signed Number) ឬប្រមាណវ ិ្ ីែក្សតាេ Microprocessor។ ន យីនែីេបរីក្ស 2s complement 
ប្រូវអន្ វរតតាេជំហាន្រន្តរន្ទា រ់ែូ ខាងនប្កាេនន្េះ៖ 

  Step1: រតូរនលខ Binary ពី 1 នៅ ០ 
  Step2: យក្សលទធនលជំហាន្ទី១ ដេេ ១ 
  ឧទា រណ៍: រក្ស 2’s complement នន្នលខ 12  
   12=0000 1100(bits) 
         1111 0011     
  Add                 1 

1111 010 
8.3.4. Binary Half_Adder 

ដរររទសំខាន់្នប្រកី្សែ ងធារ នលខគ្ណិរ (Arithmetic element)ក្សែ ង ALU នន្ស ីភីយូ គ្ឺ
នប្រីជា haff_adder នោយមាន្ការរចេូលរនេាពីរន្ិងន្វីការរនចេញលទធនលេួយ។ េ ខង្ហរ ំរង
ររស់ haff_adder នប្រីសប្មារ់ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីរូក្សពីរ ំន្នួ្ក្សែ ងនលខនោលពីរឱ្យលទធនលជា S(Sum) 
េួយន្ិង C(carry) េួយតាេប្រមាណវ ិ្ ីរូក្ស។ 
ខាងនប្កាេជាតារាងភាពពរិនោយមាន្ A, B ន្ិង output, តាងនោយ S ន្ិង C។ 

Input             Outputs 

 A  B   S  C 
 0  0   0  0 

0  1   0  0 
1  0   1  0 
1  1   0  1 

តាេតារាងភាពពិរគ្ឺគ្ិរតាេនលរូក្សនន្នលគ្ ណនយងីបាន្ក្សនន្ាេ S ន្ិង C ែូ ខាងនប្កាេ៖ 
S = AC .B + A. BC 
C= A. B   ំន េះនសៀគ្វីខាងនប្កាេរំណាងឱ្យក្សនន្ាេ S ន្ិង C គ្ឺ  
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9. ឧបក្ ណ៍មអទបចិគតនូិច  
     9.1. Led  

LED គ្ឺជាអំពូលេួយប្រនភទដែលនសពំ ីsemiconductors ន្ិង electroluminescence សប្មារ់
រនងែីរនូ្វពន្ាឺ។ វាមាន្នជីងពីរគ្ឺ Cathode(-) ន្ិង anode(+) ។ 

 
 
 
 
9.2. Resistor 

នរ ៉ាស ីស័រគ្ឺជានប្គ្ឿងនអឡិ ប្រូន្ិ មាន្រួន្ទទីក្សែ ងការនប្ចេះ រន្តអគ្ាិសនី្ ឬ កំ្សណរ់រនេា រន្តរង់
សយ ង នែីេបនីតល់នៅឱ្យនប្គ្ឿងទទួលននសងៗតាេរប្េូវការ។ នគ្នប្រីវានៅក្សែ ងនសៀគ្វីជានប្ ីន្ែូ ជា មា៉ា នញ៉ា 
ទូរទសសន៍្, ទូរស័ពា,  មា៉ា ស ីន្ក្ស ពំយូទ័រ ន្ិងឧរក្សរណ៍ែនទនប្ ីន្នទៀរ។ 

 
តាេរូរខាងនលីការនប្រីេា (Battery) ជាប្រភពនតល់ រន្តអគ្ាិសន្ីសប្មារ់ឱ្យនភាីង ៥ វ ល នៅឱ្យ 

Led។ ដរនោយស្គរ LED នប្រីនភាីងដរ 1.2 វ ល ែូន ែេះប្រូវនប្រនីរ ៉ាស ីស័រ ២២០ ohms េួយនែេីបនីប្ចេះ រន្ត
ឱ្យនៅសល់ដរ 1.2 វ ល។ នរីអរ់នប្រីវានភាីងន ញពីប្រភពមាន្នភាីង ៥ វ លន្វីឱ្យអំពូល Led នវេះ ឬ ខូ ។ 
9.3. Transistor 

ប្រង់ស សីា័រ(Transistor)គ្ឺជានប្គ្ឿងនអឡ ិប្រនូ្ិ េយួប្រនភទ ដែលនលិរនឡងីពសី្គរធារ  
Semiconducto ន ីយនគ្នប្រីសប្មារ់ប្រួរពិន្ិរយ ន្ិងរញ្ញា  រន្តនៅក្សែ ងនសៀគ្វីអគ្ាិសន្ីដែលជាទូនៅ
នគ្នប្រីវាក្ស ងតាក់្សភាា រ់ ន្ិងក្ស ងតាក់្សផ្លត  ់ រន្ត ន្ិងពប្ងីក្សរលក្សសញ្ញា នងដែរ។ វាអា នប្រីជា Switch 
ON(1) និ្ង Swith OFF(0) ែូន ែេះនគ្យក្ស ១ នប្ ីន្ និ្ង ០ នប្ ីន្នសំ ូលោែ រនងែីរជាទិន្ែន័្យ ន្ិង
 ក្សយរញ្ញា សប្មារ់នប្រីប្បាស់នៅក្សែ ងក្ស ពំយូទ័រ ន្ងិឧរក្សរណ៍នអទប ិប្រូន្ ិននសងៗែនទជានប្ ីន្នទៀរ។ 

LM7805 ជាប្រនភទប្រង់ស សីា័រសប្មារ់រំដលង រន្តអគ្ាិសន្ីពី ១២ វ ល ឬនលីសពីនន្េះនៅជា
 រន្ត ៥ វ ល វាមាន្នជីងរែូី រង្ហា ញតាេរូរខាងនប្កាេ៖ 

 
9.4. Diode 

ឌីែយូរគ្ឺនប្គ្ឿងនអឡិ ប្រូន្ិ េួយប្រនភទដែលនលិរពីស្គរធារ ស ីលីខ ន្ (Silicon) ឬ 
Germanium នគ្នប្រីវាសប្មារ់ដក្សទិសនៅ រន្តឱ្យររ់នៅតាេទិសនៅក្សំណរ់េួយ។ វាមាន្រួន្ទទីដក្ស
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ទិសនៅ រន្តឆ្លា ស់នៅជា រន្តជារ់ន្វីជានភាីងសញ្ញា រញ្ញា ក់្សពីទនងវីការឧរក្សរណ៍ ឬនប្គ្ឿងទទួលក្សំព ង
ន្វីការការ រនប្គ្ឿងទទួលេនិ្ឱ្យនវេះនៅនពលនតល់ប្រភពខ សរ៉ាូល… ជានែីេ។ 

 
 
      9.5. ការ៉ា សុទី័  

កាបា៉ា ស ីទ័រគ្ឺនប្គ្ឿងនអឡ ិប្រនូ្ិ េួយប្រនភទដែលនប្រីសប្មារ់នា ក្ស ឬននារ រន្តអគ្ាិសន្ី។ វាមាន្
រួន្ទទីនប្ ីន្យ៉ា ងែូ ជានប្ចេះរលក្សសំនលងការ រក្ស ំឱ្យ រន្ត DC ររ់វាងការ់នសៀគ្វីន្វីឱ្យរលក្សសញ្ញា
មាន្លនំ្ឹងរនងែីរលំនយលក្សរ…ជានែីេ។ 

 

    9.6. Breadboard 
វាគ្ឺជាកាត របាា សា ិរាង រ នកាណដែលមាន្រណត ំ ប្រនហាងរូ ៗជានប្ ីន្នៅក្សែ ងនន្ទេះ។ រន្ធទាងំ

នន្េះអន្ ញ្ញា រឱ្យនយងីរចេូលសមាសធារ នអឡ ិប្រូន្ ិបាន្យ៉ា ងង្ហយប្សលួអា រនងែរី ន្ិងស្គក្សលបង
នសៀក្សគ្វ។ី ែូ ជានអឡ ិប្រូន្កិ្សតាេរូរខាងនប្កាេ ដែលមាន្ថាេពលេាក្ស ងតាក់្សឧរក្សរណ៍ទរ់ន្ិងអំពូល 
LED (អំពូលរនចេញពន្ាឺ)។ នែីេបីដសវងយល់រដន្ថេអំពីនប្គ្ឿងនអឡិ ប្រូន្ិក្សន្ីេួយៗសូេនេីល
នអឡ ិប្រូន្ ិននសងៗដែលបាន្នរៀន្រ ួនទៀរ។ 
9.7. Switch 

ក្ស ងតាក់្ស គ្ឺជាឧរក្សរណ៍ដែលប្រូវបាន្រ ន្ទនឡងីនែីេបរីខំាន្ រន្ត រន្តនៅក្សែ ងនសៀគ្វី។ ន្យិយ
ស្គេចា ក្សយរតូ រអា រនងែីរឬរំដរក្សនសៀគ្វីអគ្ាិសន្ី។ រាល់ក្សេាវ ិ្ ីអគ្ាិសន្ីន្ិងនអឡិ ប្រូន្ិ នប្រីយ៉ា ង
នហា ណាស់ក្ស ងតាក់្សេយួនែេីបែីំនណីរការប្ររិររតិការន្ិងរិទឧរក្សរណ៍។ 

ែូន ែេះក្ស ងតាក់្ស គ្ឺជាដនែក្សេួយនន្ប្រព័ន្ធរញ្ញា ន យីនរោីា ន្វានទប្ររិររតិការប្រួរពិន្ិរយេិន្អា 
ប្រូវបាន្សនប្េ នទ។ ក្ស ងតាក់្សេួយអា ែំនណីរការេ ខង្ហរពីរគ្ឺរិទនរីក្ស (រិទទំន្ទក់្សទំន្ង) ឬរិទ
ទាងំប្សងុ (នោយនរីក្សទនំ្ទក់្សទំន្ងររស់វា)។ នៅនពលទនំ្ទក់្សទនំ្ងររស់ក្ស ងតាក់្សប្រូវបាន្រិទក្ស ងតាក់្ស
រនងែីរជានាូវរិទសប្មារ់ រន្តនែីេប ូីរ ែូន ែេះរន្ា ក្សនា ក្សថាេពលពីប្រភព។ នៅនពលទំន្ទក់្សទនំ្ងនន្
ក្ស ងតាក់្សនរកី្សោា ន្ថាេពលន្ឹងប្រូវបាន្នប្រីប្បាស់ នោយរន្ា ក្សែូ រង្ហា ញក្សែ ងរូរភាពខាងនប្កាេនទ។ 
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9.8. LCD 16X2 

LCD (Liquid Crystal Display)គ្ឺជាឧរក្សរណ៍រនចេញនូ្វទិន្ែន័្យ ន្ិង ព័រ៌មាន្នៅ
នលីនអប្ក្សង់នន្ LCD។ វាមាន្ Rows  ំន្ួន្ 2 (0 – 1)មាន្ Columns  ំន្ួន្ 16 (0 – 15)មាន្ Pins 
 ំន្ួន្ 16។ 

 
9.9. Keypad  

Keypad គ្ឺជារន្ាេះនសៀគ្វេីួយដែលនា ំនឡងីពីរ ូរ ង ជា (Button) នប្ ីន្។ វាជាប្រនភទ Input 
Device ដែលនគ្នប្រីសប្មារ់ន្វីការរចេូ លរនេានលខ ន្ិង អក្សសរពី Keypad នៅកាន់្ Arduino Board។ 

 

9.10. Relay 
Relay ជាឧរក្សរណ៍អគ្ាិសន្ីេួយដែលមាន្រួន្ទទីរចាូ ន្រន្តនូ្វ រន្តអគ្ាិសន្ី។ វាប្រូវបាន្

នប្រីសប្មារ់រចាូ ន្រន្តនូ្វ រន្តអគ្ាិសន្ី 220V ឬនប្កាេនន្េះនៅកាន់្ឧរក្សរណ៍ននសងនទៀរ នោយវាអា 
នរីក្សឬរិទ រន្តអគ្ាសិន្ីអាប្ស័យតាេការរញ្ញា ពី Arduino board។ នយងីប្រូវការ Relay  ំន្ួន្៨សប្មារ់
គ្នប្មាងនន្េះ។ 
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9.11. I2C LCD 1602 

នប្រីសប្មារ់ភាា រ់ព ីLCD នៅកាន់្ Arduino Board។ វាមាន្ 16 Pins សប្មារ់ភាា រ់នៅកាន់្ 
LCD ន្ិង មាន្ 4 Pins ( GND, VCC, SDA, SCL ) សប្មារ់ភាា រ់នៅកាន់្ Arduino។  

 
9.12. L298N Motor Driver 

គ្ឺជា driver ដែលអា ឱ្យនយងីប្គ្រ់ប្គ្ងនលបឿន្ ន្ិង ទសិនៅររស់េ៉ាូទ័រទាងំពីរ។  នៅនលីេ៉ាូទ័រ 
driver នន្េះគ្ឺមាន្នជីងសប្មារ់នោរេ៉ាូទ័រ ំន្ួន្ពីរន យីវាមាន្នជីងរីនទៀរដែលមាន្នឈ្នា េះ GND, 5v 
ន្ឹងប្រនលាេះសប្មារ់យក្សនភាងីពី Battery(9v-12v)។ 
9.13. Motor 

គ្ឺជាប្រនភទ Motor ដែរមាន្រង់សយ ង12V សប្មារ់រងវិលក្សង់ឱ្យរ ៉ាូរូរនៅនៅេ ខ នៅនប្កាយ 
នៅនវវង ន្ិង នៅស្គដ ។ំ 
9.14. Ultrasonic Sensor 

គ្ឺជាឧរក្សរណ៍នអឡិ ប្រូន្ិក្សដែលវាស់ មាា យនន្វរថ នោលនៅនោយរនចេញរលក្សសំនឡង 
ultrasonic ន យីរំដលងសំនឡងដែលបាន្វា េះរញ្ញេ ងំនៅជាសញ្ញា អគ្ាិសន្។ី 

 
9.15. TCRT5000 Sensor 

ឧរក្សរណ៍នន្េះនប្រីសប្មារ់ចរ់ពណ៌ ន្ងិ ំង្ហយ។ េ៉ាូឌ លឧរក្សរណ៍ចរ់សញ្ញា នន្េះមាន្នៅនលី
ឧរក្សរណ៍រចាូ ន្ IR ន្ិងឧរក្សរណ៍ទទួល IR។ ឧរក្សរណ៍រចាូ ន្រន្ត IR រនចេញសញ្ញា  IR ជារន្ត
រន្ទា រ់ដែលរន្ទា រ់េក្សប្រូវបាន្វា េះរញ្ញេ ងំនោយឧរសគ្ាន ីយ រន្ទា រ់េក្សប្រូវបាន្រក្សន ីញនោយ



 

29 

អែក្សទទលួ IR។ TCRT5000 េ៉ាូឌ លឧរក្សរណ៍វា េះរញ្ញេ ងំអ នី្ហ្វ្ហាវ នរ ៉ាែប្រូវបាន្នប្រជីាញឹក្សញារ់ក្សែ ងរ ៉ាូរូរ 
Line Follower Robot នប្រីជា ងែូរពីនប្ េះេ៉ាូឌ លនន្េះអា ែងឹបាន្ប្រសិន្នរីននាខាងនលីមាន្ពណ៌សឬនមា ។ 
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សណួំរ ន្ងិ លហំារ់ 
1.  ូរន វ្ីប្រមាណវ ិ្ ីនលខប្រព័ន្ធនោល ២ែូ ខាងនប្កាេ៖  

a. 11110111 + 1011 
b. 11001011 – 11011011 
c. 10011 * 1011 
d. 11001100 / 1100 

2.  ូរន វ្ីប្រមាណវ ិ្ ីនលខក្សែ ងប្រព័ន្ធនោល ១៦ ខាងនប្កាេ៖ 
a. 35FAH + 9A3FH 
b. BCDCH - 8359H 
c. AB1H * 4AH 
d. 1234H * ACH 

3.  ូរន វ្ីការរំដលងពីប្រព័ន្ធនោល ២ នៅប្រព័ន្ធនោល ១៦ 
a. 1010110001 
b. 1110101 

4. នរីនលខខាងនប្កាេេយួណានលខ Hexa,  Binary ឬ នលខ Decimal? 
a. 0x123d               d. 345 
b. 1236                   e. 100100b 
c. 2344H                 f. ABDH 

5.  ូរន វ្ីប្រមាណវ ិ្ ីរក្ស 1’ complement ក្សែ ងប្រមាណវ ិ្ ី 16 bits: 
a. 10000111 01001010 
b. 34h 

6.  ូររក្សប្រមាណវ ិ្ ីរក្ស Logical  
c. 1001 and 1110 
d. 1001110 or 10001111 
e. Not 10000000 1001 

7.  ូរប្រមាណវ ិ្ ីរក្ស 2’ s complement 
a. 10000111 01001010  
b. 34h ( byte ) 
c. 134AH 

8.  ូររំដលងនលខ Hexadecimal ខាងនប្កាេនៅជានលខ Decimal System។ 
a. 16AH 
b. D9FEH 
c. 34DAH 
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9.  ូរន វ្ីការរំដលងនលខ Binary ខាងនប្កាេនៅជានលខ Decimal System។ 
a. 1001100001 
b. 10001111111111 

10.  ូរន វ្ីការរំដលងនលខ Binary ខាងនប្កាេនៅជានលខ Decimal System។ 
c. 1001100001 
d. 10001111111111 

11. ការរំដលងនលខ Dec=97.55 នៅជាទំរង់ទសភាគ្នោយអន្ វរតន៍្តាេទំរង់ 
Single_precision 

12.  ូររំដលងនលខរអួក្សសរខាងនប្កាេនៅជានលខ  Scan និ្ង ASCII កូ្សែ 
a. Soure = “ Computer Architecture And IoT “ 
b. Data = “ 123456789Abcd@#;” 

13.  ូរពន្យល់នៅ ំណ  តាេរូរខាងនប្កាេ (a), (b),  (c), (d) និ្ង (e) 
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មេម ៀនទ ី២ កា ណណនាំឱ្យស្គា ល ់ស្គា បតយក្េមក្ុាំពយទូ័  
 ក្ស ំពយូទ័រស្គថ ររយក្សេា(Computer Architecture)គ្ឺជាេ ខវជិាា េយួសិក្សាយ៉ា ងលអំិរនៅនលីដនែក្សស្គថ ររយក្សេា
នន្ Microprocessor ន្ិង Microcontroller ដែលវាទាងំពីរជាខួរក្សាលររស់មា៉ា ស ីន្ក្ស ំពយូទ័រ,ទូរស័ពានែ, រ ៉ាូរ៉ាូរទិក្ស, 
ឧរក្សរណ៍នវឆ្លា រ(Smart phone) ន្ិងឧរក្សរណ៍នអឡ ិប្រូន្ិ េយួ ំន្នួ្នទៀរដែលអា ែំនណីរការនៅបាន្នោយ
ស្គរ ក្សយរញ្ញា  (Instructions) ដែលមាន្នៅក្សែ ងវាជាអែក្សប្បារ់។ ន យីសំន្ ំ ក្សយរញ្ញា នន្េះវាក្សេាវ ិ្ ីដែលនយងី
បាន្សរនសរនោយនប្រីភាស្គ Assembly, Arudino ន្ងិ Python។  នៅក្សែ ងនេនរៀន្នន្េះក៏្សសិក្សាអំពសី្គថ ររយក្សេាររស់
អងា ងច ំ ន្ងិឧរក្សរណ៍រចេូ ល ឬរនចេញនងដែរ។ ការសិក្សាសំខាន់្អំពីឧរក្សរណ៍ទាងំអស់ដែលបាន្នរៀររារ់
ខាងនលីជារ់ទាក់្សទងន្ឹងស្គថ ររយក្សេា(Architecture), ការសរនសរកូ្សែ(Programming), ការរនងែីរទាងំដនែក្សរងឹ
(Hardwares) ន្ិងដនែក្សទន់្(Softwares)។ 

 

 ការសិក្សានលីឧរក្សរណ៍មាន្ែូ ជាស ីភីយូ(CPU), អងា ងច(ំMemory), BUS, ឧរក្សរណ៍នា ក្សឬ
រនចេញព័រ៌មាន្ (I/O), នរ(PORT) ន្ិងឌីជីេលនអទប ិប្រូន្ិ នែីេបនីសំវារនងែីរបាន្ឧរក្សរណ៍េួយ ឬនប្ ីន្ និ្ង
ន្វីឱ្យវាអា ែំនណីរការនៅបាន្នោយស្គរដនែក្សទន់្។ អែក្សនប្រីប្បាស់ ឬអែក្សសរនសរក្សេាវ ិ្ ីអា រចេូ លនូ្វទិន្ែន័្យ 
ន្ិង ក្សយរញ្ញា នោយផ្លា ល់នៅក្សែ ងស ីភីយូ(CPU) នែីេបឱី្យវាអា ន្វីការប្ររិររតិកូ្សែដែលមាន្នៅក្សែ ងឈរី(Chip) 
ែូ នរៀររារ់ខាងនលីនែីេបីឱ្យវាន្វីការរញ្ញា នៅនលីឧរក្សរណ៍ដែលបាន្រភាា រ់ឱ្យែំនណីរការ ន្ិងន ញជាលទធនល
ណាេួយដែល ង់បាន្។ រូរខាងនប្កាេរង្ហា ញពីប្រព័ន្ធក្ស ំពយូទ័រេួយ ដែលមាន្ដនែក្សរងឹមាន្ែូ ឧរក្សរណ៍រចេូ ល 
ប្ររិររតិ  ន្ិងរនចេញលទធនល។ 

- ឧរក្សរណ៍រចេូល: Keyboard, Mouse, Scanner, Microphone 
- ឧរក្សរណ៍ប្រររិរត:ិ Microprocessor 
- រនចេញលទធនល 

 

1. ក្ុាំពយទូ័ ស្គា បតយក្េម(Computer Architecture) 
 Computer Architecture ឬនយងីនៅថាក្ស ពំយូទ័រស្គថ ររយក្សេាវានសនំោយ ក្សយពីរគ្ឺ: 



 

33 

- ស្គថ ររយក្សេា(Architecture): គ្ឺជាការរ ន្ទក្ស ំពយូទ័រ រ ៉ាូរូរ ឧរក្សរណ៍សិរបន្ិេាិរ(AI) ន្ិងឧរក្សរណ៍
នអឡ ិប្រូន្ិ េួយ ំន្ួន្នទៀរមាន្ែូ ជា ទូរស័ពានែ ឬ អ ីន្្ឺណិរនន្ការគិ្រ(IoT) ឱ្យនៅជាប្រព័ន្ធេួយ
ដែលមាន្ដនែក្សរងឹ ន្ិងដនែក្សទន់្ នៅតាេនោលរណំងណាេយួជាក់្សលាក់្ស។ 

 

-  ក្ស ំពយូទ័រ(Computer) គ្ឺជាមា៉ា ស ីន្ឧរក្សរណ៍នអទប ិប្រនូ្ិ ដែលអា រចេូ ល, ែំនណីរការ, រនចេញលទធនល 
ន្ិងអា រក្សាទ ក្សទនិ្ែន័្យ។ 
- ការរចេូ ល(Input)ទិន្ែន័្យនៅឱ្យក្ស ំពយូទ័រ។ ការរចេូ លអា នតល់នោយេន្ សសមាែ ក់្សនោយនប្រី Keyboard 
ឬ ឧរក្សរណ៍ននសងៗនទៀរ។ ឧទា រណ៍ការរចេូ លទិន្ែន័្យសប្មារ់ន្វីការគ្ណន្ទ ន្ិង ក្សយរញ្ញា ក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី
េួយសប្មារ់ែំនណីការឱ្យន ញលទធនលេួយ។ ការែំនណីរការទនិ្ែន័្យឱ្យនៅជាព័រ៌មាន្ ែូ ជាការន្វី
ប្រមាណរូក្ស ែក្ស គ្ ណ ដ ក្ស, ែំនណីរការក្សេាវ ិ្ ,ី ការផ្លា ស់រតូរទិន្ែន័្យពីក្សដន្ាងេួយនៅក្សដន្ាងេួយនទៀរនៅ
តាេ ក្សយរញ្ញា ររស់អែក្សនប្រីប្បាស់។ ការែំនណីរការទាងំអស់នន្េះគ្ឺន្វីនោយស ីភីយូររស់ក្ស ំពយូទ័រ។ ការ
រង្ហា ញព័រ៌មាន្(Output) គ្ជឺាលទធនលសនប្េ េយួនៅឱ្យអែក្សនប្រីប្បាស់នោយនប្រីនអប្ក្សង់េ៉ាូន្ីទ័រ ឬ ប្ពនី្្័រ
ជានែីេ។  ំដណក្សការនា ក្សទិន្ែន័្យ ន្ិង  ក្សយរញ្ញា សប្មារ់នប្រីនៅអន្ទគ្រនោយនប្រីឌសី។ 

ស្គថ ររយក្សេាក្ស ពំយូទ័រគ្ជឺាសំណ ំ នន្វធិាន្ ន្ងិវ ិ្ ីស្គហ្វ្សតដែលពពិណ៌ន្ទអំពីនឈ្នា េះ, េ ខង្ហរ, ការនរៀរ  ំ
ន្ិងការអន្ វរតប្រព័ន្ធក្ស ំពយូទ័រ រ ៉ារូូរទិ  ន្ិងឧរក្សរណ៍សិរបន្េិាិរ នែីេបឱី្យមាន្ទំន្ទក់្សទនំ្ងោែ រវាងដនែក្សរងឹ ន្ិង
ដនែក្សទន់្។ ឬអា និ្យយនោយខាីថា គឺ្ជាការ ន្ទក្ស ំពយូទ័រ  រ ៉ាូរូរឧរក្សរណ៍ឆ្លា រនវ ឬ ទូរសពានែអា ែនំណីរ
ការនៅបាន្នោយមាន្ដនែក្សទន់្ជាអែក្សប្បារ់ឱ្យដនែក្សរងឹ។ ស្គថ ររយក្សេានន្ក្ស ពំយូទ័រគឺ្ជារ់ ក់្សព័ន្ធនៅនឹ្ងការ
សិក្សាសំន្  ំក្សយរញ្ញា ស្គថ ររយក្សេា(instruction set architecture) , រា ក្សែាប្កាេនន្ស ីភីយូ និ្ង ការសរ
នសរភាស្គ Assembly នោយនប្រី ក្សយរញ្ញា  និ្ងដនែក្សរងឹនោយផ្លា ល់ក្សែ ាងស ីភីយូេួយ។ 

ការសិក្សានៅក្សែ ងេ ខវជិាា នន្េះគ្ទឺាក់្សទងសំខាន់្ការែំនទបងីក្ស ំពយូទ័រ,  រ ៉ាូរូរ(Robot), ឧរក្សរណ៍នវ
ឆ្លា រ ន្ងិឧរក្សរណ៍ននសងៗនទៀរនោយខាួន្ឯង ន្ិងន្វនូី្វអវីដែលមាន្ប្ស្គរ់  រេួមាន្ទាងំការសរនសរក្សេាវ ិ្ ី
នែីេបឱី្យឧរក្សរណ៍ទាងំនន្េះអា ប្ររិររតិការនៅតាេការរញ្ញា ររស់េន្ សស នោយនប្រកី្សេាវ ិ្ ីនៅនលកី្ស ំពយូទ័រ 
ទូរស័ពា ន្ិងឧរក្សរណ៍ែនទេយួ ំន្ួន្នទៀរ។ 
រូរខាងនប្កាេរង្ហា ញពសី្គថ ររយក្សេាក្ស ំពយូទ័រ: 



 

34 

 
 

2. និយេន័យ Microprocessor (Definition Of Microprocessor) 
 Microprocessor គ្ឺជាដនែក្សយ៉ា ងសំខាន់្េួយនន្ស្គថ ររយក្សេាក្ស ំពយូទ័រនោយោា ន្វាអវីៗនឹ្ងេិន្អា ែំនណីរ
ការបាន្នទបយីនៅនលកី្ស ំពយូទ័រេួយ។ វានប្រីប្បាស់នូ្វប្រព័ន្ធរក្សែវទិាែូ ដែលបាន្នប្រីនៅក្សែ ងស ីភយូីនន្ក្ស ពំយូទ័រ។ វា
រនងែីរនឡងីពីរន េក្សវទិានន្ការរប្ងេួនសៀគ្វី នន្ទេះនយងីអា ន្យិយបាន្ថាវាជាដនែក្សប្រររិរត ិឬជាអែក្សរញ្ញា នៅក្សែ ងទរំង់
នន្នសៀគ្វីេួយ។ វាែូ នៅន្ឹងស ីភីយូប្រង់ថា Microprocessor មាន្នសៀគ្វីឌជីីេល សប្មារ់ន្វីការប្គ្រ់ប្គ្ង, ែំនណីរ
ការទិន្ែន័្យ ន្ងិន្វកីារគ្ណន្ទទិន្ែន័្យតាេរយៈ ក្សយរញ្ញា ជាអែក្សប្បារ់ ន្ិងជាអែក្សប្រួរពិន្ិរយ។ េា៉ាងវញិនទៀរ
ស ីភីយូរនងែីរពី IC (Integrated circuit) ចរ់ពីប្រនភទ Large-Scale ឬ  Very Large-scale Integrated 
circuit (VLSC), នពលនន្ទេះស ីភយូីប្រូវបាន្នគ្នៅនឈ្នា េះេាីេួយនទៀរនៅថា Microprocessor នប្ េះវាប្រូវបាន្
រប្ងួេ CU, ALU ន្ិង Register ន្ិងឧរក្សរណ៍ននសងៗ  ូលនៅក្សែ ងរន្ាេះឈរីដរេួយ។  
អា ន្យិយេា៉ាងនទៀរថា Microprocessor គ្ជឺាការរប្ងេួ CU, ALU, Register ន្ងិសមាសភាគ្នអទបិ ប្រូនិ្ េួយ
 ំនួ្ន្នទៀរែូ ជា Cache Memory ឬ Math Coprocessor  ូលនៅក្សែ ងឈរីដរេួយ ។ 
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 វាប្រូវរនងែីរសប្មារ់នប្រីជាេួយន្ឹង RAM, ROM, I/O port, Timer Clock។ល។ នែីេបែីំនណីរក្សេាវ ិ្  ី
ន្ិងន្វីប្រមាណវ ិ្ ីននសងៗ ដរឧរក្សរណ៍ទាងំអស់នៅទីតាងំននសងៗ ពីោែ ។ 

  េ ខង្ហរសខំាន់្ររស់ Microprocessor គ្ឺ៖ 
 ន្វីការគ្ណន្ទប្រមាណវ ិ្ នី្ពវន្ត, រក្សែវទិា ន្ងិ ការសំនរ  រិត 
 រញ្ញា ឱ្យន្វីការរលំាស់ទីទិន្ែន័្យពី ដនែក្សេួយនៅដនែក្សេួយនទៀរនន្ក្សំពយូទ័រ 
 ន្វីការរក្សដប្រ ក្សយរញ្ញា  ន្ិងន្វីការប្ររិររតិ  
 ទទួលខ សប្រូវក្សែ ងការរនចេញទិន្ែន័្យ ន្ិង ទទួលនា ក្សទនិ្ែន័្យនៅនលីឌសី ឬ អងា ងច ំ

2.1. កា មគបើគរស ់Microprocessor 
ការនប្រីប្បាស់ Microprocessor (CPU) សប្មារ់ន្វីការប្រួរពិន្ិរយ និ្ង ែំនណីរការនៅនលី

ឧរក្សរណ៍ននសងៗមាន្ែូ ជា៖ 
 សមាសភាគ្ក្ស ំពយូទ័រមាន្: Scanner, មា៉ា ស ីន្ប្ពីន្, កាត រ   , អងាប្រព័ន្ធ (CPU នៅក្សែ ង System 

Unit ), Monitor ន្ិងឧរក្សរណ៍នទៀរេួយ នំ្ួន្នទៀរររស់ក្ស ំពយូទ័រ។ 
 ឧរក្សរណ៍នអទប ិប្រូន្ ិនប្រីប្បាស់ក្សែ ងនាេះ: វទិយ (Radio), ទូរទសសន៍្ (Television), មា៉ា ស នី្ចក្ស

ថាស ំនរៀង, មា៉ា ស ីន្នបាក្សនខាអាវ ឬ មា៉ា ស នី្ប្រជាក់្ស។ល។ 
 ឧរក្សរណ៍សវ័យប្រវរតនប្រីក្សែ ងការយិល័យ: មា៉ា ស ីន្គ្ិរនលខ,ទូរស័ពា, មា៉ា ស ីន្ទូរស្គរ ន្ិង មា៉ា ស ីន្

េរ ំលង។  
 នរាង ប្ក្សសវ័យប្រវរតិ: នប្គ្ឿងយន្តសវ័យប្រវរតិ ន្ងិ េន្ សសយន្ត។ 
 ស្គលពិនស្គ្ន៍្សវ័យប្រវរតិ ែូ ជាមា៉ា ស នី្ពិនស្គ្ន៍្សវ័យប្រវរតិសប្មារ់វភិាគ្រូរេន្តននសង  ៗ ែូ ជា

វភិាគ្គ្ីេីន្ យនក្សាដអ ក្សែ ងរូរវទិា។ 
 Raspberry pi  ន្ិង AI robots 

 2.2. កា អភិវឌ្ឍន៍ បស ់Microprocessor  
Intel 4004  ជា Microprocessor  ែំរូងដែលបាន្រនងែរីនៅនេាទី 15 ដខ វ ិឆិកា ឆ្លែ  ំ1971 នប្រី
ជាេួយន្ឹងក្ស ពំយូទ័រនៅជនំ្ទន់្ទ ី៣ ន្ងិមាន្សមាសភាពសំខាន់្ៗែូ ខាងនប្កាេ៖ 
- ទំ ដំខសរចាូ ន្ទិន្ែន័្យនៅក្សែ ង (Internal Data Bus): 4 bits 
- ទំ ដំខសរចាូ ន្ទិន្ែន័្យនៅក្សែ ងខាងនប្ៅ (External Data Bus): 8 bits 
- ទំ ដំខសអាស័យោា ន្ (Address Bus): 9 bits ន្ងិ Physical Memory: 512 Bytes   
-  MHz : 0.1 ~ 0,5 ;  ំន្ួន្ transistor: 23០០ 

 Internal Data Bus: គ្ឺជានាូវសប្មារ់ន្វកីារន្ទទំនិ្ែន័្យ ន្ងិ ក្សយរញ្ញា ដែលមាន្ទតីាងំនៅក្សែ ង ស ីភីយូ។ វា
មាន្ទំ ំកាន់្ដរ្ំនន្ទេះមាន្ន័្យថាមាន្ដខសនភាីងកាន្់ដរនប្ ីន្ន្វីឱ្យការន្ទំទិន្ែន័្យបាន្នប្ ីន្ក្សែ ងនពល
ដរេួយជាេ្យេវាមាន្ទំ ចំរ់ពី 8 រ ីរ (មាន្៨ ដខសនភាងី) នៅ 64 រ ីរ  (មាន្៦៤ ដខសនភាីង)។ វាគ្ជឺានាូវ
នៅេក្សបាន្មាន្ន័្យថាអា នប្រីនាូ វនន្េះនែីេបីទទួល ន្ិងរចាូ ន្ទិន្ែន័្យ។ ក្សំលាងំនន្ការប្ររិររតកិ្ស ពំយូទ័រ 
អាប្ស័យនៅន្ឹងទំ  ំBuses, នោយ 8-bit data bus អា ន្ទទំិន្ែន័្យបាន្េតង ៨ រ ីរក្សែ ងនពលដរេួយ។ 
១៦រ ីរអា ន្ទទំិន្ែន័្យេតង នំ្ួន្ 2 bytes ឬនលីសពីនន្េះអា ន្ទបំាន្កាន់្ដរនប្ នី្។                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                    
 External Data Bus: គ្ឺជានាូវសប្មារ់ន្ទទំិន្ែន័្យ ន្ិង  ក្សយរញ្ញា ដែលមាន្ទីតាងំនៅដនែក្សខាងនប្ៅស ី
ភីយូ។ ែូ ជា Bus ភាា រ់ពអីងា ងចនំៅស ីភីយូ ឬពីអងា ងចនំៅឌីសជានែីេ។ 
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 Data Bus ភាា រ់ពីស ីភីយូនៅកាន់្អងា ងច ំន្ិង ឧរក្សរណ៍ននសងៗដែលសថិរនៅនប្ៅនន្ទេះនៅថា 
External Data Bus។ ែូ ជាដខសរន្ាេះសប្មារ់ន្វីការ លំងទិន្ែន័្យន ញពី Mainboard នៅកាន់្ Hard 
disk ក៏្សជាប្រនភទ External Data Bus ដែរ។ 
 Address Bus:  គ្ឺជានាូ វសប្មារ់ន្ទនំលខអាសយោា ន្ររស់ទិន្ែន័្យ ន្ិង  ក្សយរញ្ញា  ដែលសថិរ
ក្សែ ងអងា ងច។ំ វាមាន្ ំន្នួ្រ ីរកាន់្នប្ នី្ន្វឱី្យ ំន្នួ្ទីតាងំកាន់្ដរនប្ នី្ឬទំ អំងា ងចកំាន់្ដរ្។ំ វាមាន្
ទិសនៅដរេួយមាន្ន័្យថាស ីភីយូអា នប្រីនាូវនន្េះ នែីេបីន្ទអំាសយោា ន្ ន ញក្សែ ងខាួន្វានៅកាន់្ RAM, 
ROM ន្ិងឧរក្សរណ៍ននសងៗនទៀរ។  
                         Address               Location                Byte 

0h=0 0000b 01000001=A -Start Address =0000b    គ្ឺជា 
1h 0001b 01000010=B អាសយោា ន្ចរ់ននតេីនន្ Memory 
2h 0010b  -េួយទីតាងំអា នា ក្សបាន្េួយ Byte 

3h 0011b  -នរី Memory មាន្នលខ Address    

4h 0100b   ំន្ួន្១៦ រ ីរនន្ទេះ ំន្នួ្ទីតាងំនសាី  

5h 0101b  ន្ឹង  ១៦ byte 

6h 0110 a=01100001b -នពលអក្សសរ A ប្រូវនា ក្សប្រូវការេួយ 
7h 0111  ទីតាងំ  

8h 1000      9=00111001b  
9h 1001   

Ah 1010   

Bh 1011   

Ch 1100   

Dh 1101  -អាសយោា ន្  ងនប្កាយនន្អងា ង 

Eh 1110  ចនំៅថា End Address 

Fh=15 1111b  End Addres =1111=10000 

 
 Control Bus: គ្ឺជានាូវសប្មារ់ន្ទ ំក្សយរញ្ញា ពីស យូី(CU) នៅកាន់្ RAM ឬឧរក្សរណ៍ននសងៗ។  ក្សយ
រញ្ញា មាន្ពគី្ឺ Read/ Write Signal ន្ិង Command Signal។ Read/ Write Signal ជាព័រ៌មាន្សប្មារ់
ឱ្យ RAM, Register រនចេញ ន្ិង រចេូ លពរ៌មាន្។ Command Signal ជាព័រ៌មាន្សប្មារ់ឱ្យ ALU ន្វី
ប្រមាណវ ិ្ ីេួយជាក់្សលាក់្សនងដែរ។ វាគឺ្ជានាូ វសប្មារ់នអាយក្ស ំពយូទ័រដែលនប្រីនោយស ីភីយូនែីេបទីំន្ទក់្ស
ទំន្ងជាេួយឧរក្សរណ៍ដែលមាន្នៅក្សែ ងក្ស ំពយូទ័រ។ នន្េះនក្សរីនឡងីតាេរយៈការរភាា រ់រាងកាយែូ ជាដខសការ
ឬនសៀគ្វីដែលបាន្នបាេះព េពន យី។ 
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 Signal: ជាព័រ៌មាន្ ឬក៏្សជាសញ្ញា េួយនប្រីសប្មារ់ឱ្យឧរក្សរណ៍េួយែឹងអវីដែលប្រូវន្វី, ែូ ជាែំនណីរ
ការនា ក្សព័រ៌មាន្ ក្សែ ង RAM នៅថា Write។ នពលយក្សព័រ៌មាន្ន ញពី RAM នៅថា Read។ 
 Physical Memory: គ្ឺជាប្រនភទ Memory ដែលនគ្នលិរពីនរាង ប្ក្សេក្ស។ វាមាន្ន្ទទីនា ក្សរនេា
ទិន្ែន័្យ ន្ិង  ក្សយរញ្ញា នប្រីឱ្យស ីភីយូនពលន្វីប្រមាណវ ិ្ ីេួយ។ រូរេន្តខាងនប្កាេនន្េះនប្រីសប្មារ់រក្ស
ទំ ំររស់ Physical Memory: 

     2 ជានលខប្រព័ន្ធនោលពីដែលមាន្នលខ ១ ឬ ០ 
    x ជាទំ នំន្នលខ Address Bus គ្ិរថា Bits 

.ឧទា រណ៍:  a. នគ្មាន្ Address Bus = 8 bits,  ូរគ្ណន្ទ Physical Memory? 
  b. នគ្មាន្ Address bus = 20 bits,  ូរគ្ណន្ទ Physical Memory? 

 នេាយី 
Physical Memory = 2x Bytes  
Physical Memory = 28 Bytes  

   Physical Memory = 256 Bytes  
                      ែូន ែេះPhysical Memory = 256 Bytes 

 Transistor: គ្ឺជាក្ស ងតាក់្សរិទឬនរីក្សនៅក្សែ ងឈីរេួយ។ នពលក្ស ងតាក់្សនរីក្សតាងនោយនលខ ១ 
ន្ិង  ក្ស ងតាងនោយនលខ ០។ នលខ ០ ន្ិង ១ នប្ ីន្នសំ ូលោែ រនងែីរជាទិន្ែន័្យ និ្ង ក្សយរញ្ញា សប្មារ់
នប្រីប្បាស់នៅក្សែ ងអងា ងចនំន្ក្ស ំពយូទ័រ។ 

  Hexa   Binary  Ram 
  2AH  00101010      1 Location =1 byte = 8 transitor 

 
 MHz (Megaherz): គ្ឺជាខាែ រនលបឿន្ស ីភីយូនប្រីនែីេបីវាស់នលបឿន្រចាូ ន្ទិន្ែន័្យររស់ឧរក្សរណ៍
នអឡ ិប្រូន្កិ្សរេួមាន្ឆ្លដន្ល, Bus ន្ិងន្ទឡកិាខាងក្សែ ងររស់ក្ស ំពយូទ័រ។ នលបឿន្គ្ិរប្រង់ ១ លាន្ Cycle នសាីន្ងឹ 

PM(RAM) = 2x Bytes 
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1MHz ក្សែ ងេួយន្ទទីដែលន្ៀរនៅន្ឹងនលបឿន្នប្រក្សង់ររស់ប្ទន្ិ ន្ទឡិកា។ ៨០៨៦ មាន្នលបឿន្ MHz 
នន្ទេះមាន្ Cycle នសាី ៦លាន្ Cycle។ 
  Intel 8008: គឺ្ជាប្រនភទស ីភីយូប្រូវនគ្រនងែីរនៅឆ្លែ នំេាទី ១ ដខនេស្គ ឆ្លែ  ំ 1972 នប្រី
ជាេួយក្ស ំពយូទ័រនលីរ ែំរូងនឈ្នា េះ Altair 8800 នោយមាន្សមាសភាពសំខាន្់ៗែូ ខាងនប្កាេ៖  
 Internal Data Bus: 8 bits  
 External Data Bus: 8 bits  
 Address Bus: 14 bits 
 Physical Memory: 16 KB 
 Number of Transistor: 3000 
តារាងខាងនប្កាេនន្េះរង្ហា ញពនីឈ្នា េះ Microprocessor សំខាន់្ៗ ដែលបាន្វវិរតន៍្ពី Intel 8080 នៅ 

Pentium IV  
a. 1974s Processor  

Product 8080 8085 8086 8088 80286 

Date 1/4/1974 12/03/1976 8/6/1978 1/6/1979 1/2/1982 

Internal data bus 8 8 16 16 16 
External Data Bus 8 8 16 8 16 

Address Bus 16 16 20 20 24 

Physical Memory 64KB 64KB 1MB 1MB 16MB 

Number Transistors  4500 6500 29,000 29,000 130,000 

Clock Speed(Mhz) 2~3 3~8 5~10 5~8 6~16 

Data Type 8 8 8,16 8,16 8,16 

b. 1985s Processor 
Product 80386 DX 80386 SX 80486 DX 80486 SX Pentium 
Date 17/10/1985 16/6/1988 10/4/1989 10/4/1992 22/3/1993 
Internal data bus 32 16 32 32 32 
External Data Bus 32 16 32 32 32 
Address Bus 32 24 32 32 32 
Physical Memory 4GB 16KB 4GB 4GB 4GB 
Transistors 275,000 275,000 1.2 million 1.2 million 3.1 million 
Clock Speed  16~33 16~33 25~60 25~50 60~133 
Data Type 8,16,32 8,16,32 8,16,32 8,16,32 8,16,32 

c. 1995s Processor 
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Product Pentium Pro Pentium II Pentium III Pentium IV 
Date 01/11/1995 07/05/1997 26/02/1999 26/02/2000 
IDB 32 32 32 32 
EDB 64 64 64 64 
Address Bus 36 36 36 36 
PM 64GB 64GB 64GB 64GB 
Transistors 5.5 million 7.5million 9.5~28 

million 
42 million 

Clock speed 133~233 233~450 450~1000 1.00~1.5GHz 
Data Type 8,16,32 8,16,32 8,16,32 8,16,32 

d. 2001 Processor  
Product Itanium M Pentium 4E Pentium D Intel Cores 
Date 03/2003 02/2004 26/02/2005 27/07/2006 
IDB 32 bits 32 bits 64bits 64bits 
Cache  
Memory 

L1: 64KB 
L2: 1MB 

L1: 
L2: 1MB 

L1 
L2:1*2MB 

L1 
L2:4MB 

System Bus 400 MHz 533MHz 533MHz 1333~1666 
Transistors 77million 125 millions 230 millions 291 millions 
Clock Speed 900 MHz~1.7 GHz 233~450 2.8~3.4 GHz 2.00~3.00GHz 

ស ភីយូីរ េ របន្ែនន្េះមាន្នឈ្នា េះ Core i5, Core i7, core i9, ឬមាន្នឈ្នា េះននសងៗនទៀរនប្ៅពនីន្េះ
ដែលបាន្អភវិឌឍន៍្នៅតាេសេ័យកាល ន្ងិ មាន្នលបឿន្គ្រិជា GHz ន្ងិអងា ងចគំ្ ឺRAM មាន្ទ ំកំាន់្ដរ
្។ំ សូេនេលីលអំរិអពំវីានៅនេនរៀន្ទ ី៣។ 

 
3. CISC និង RISC 

នៅនែីេឆ្លែ  ំ១៩៨០ ប្គ្រ់ស ីភីយូទាងំអស់គ្ឺជាប្រនភទ Single-Chip ឬ ជាប្រនភទ CISC(Complex 
Instruction Set Computer) ប្រូវបាន្នរៀរ ំនោយមាន្ ារ់ប្រឹេប្រូវ។  CISC សំនៅនៅនលីស ីភយូីដែលមាន្រារ់
រយ ក្សយរញ្ញា  (Instructions) ន្ិងនរៀរ ំនឡីងសប្មារ់សនប្េ ប្គ្រ់ស្គថ ន្ភាពទាងំអស់។ នែីេបីនរៀរ ំស ីភីយូ
ឱ្យមាន្ ក្សយរញ្ញា នប្ នី្នន្េះប្រូវនប្រីប្បាស់េនិ្ប្រេឹដររារ់ដសន្ប្រង់ស ទ័ីររ៉ា នណាណ េះនទ ន យីដេេទាងំមាន្ការសា គ្ស្គា ញ 
នប្រីនពលនវលាយូរ និ្ង មាន្រនេានេានទៀរនង។ ប្គ្ួស្គរស ីភីយូ X86 គ្ឺនប្រីប្បាស់ ារ់ CISC។ នៅនែីេឆ្លែ  ំ1980, 
នគ្បាន្រនងែរីស ភីីយូេាីេយួប្រនភទនទៀរបាន្ ងប្ក្សងជា ារ់េួយនៅថា RISC (Reduced Instruction Set 
Computer) ប្រូវបាន្វវិរតន៍្។ អែក្សប្ោបំ្ទររស់ RISC បាន្ជដជក្សេិន្ប្រូវនប្រ ីក្សយរញ្ញា នប្ ីន្ែូ ដែលនប្រីនៅក្សែ ង 
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CISC នទ ន យីប្រូវរប្ងេួព ីក្សយរញ្ញា រារ់រយនៅ 40 Instruction ឬនលីសពីនន្េះរន្ត ិរន្តួ ។ ែូន ែេះនៅនែីេឆ្លែ  ំ
1970 ប្រូវបាន្រនងែរីជា Single-chip RISC បាន្ែំនណីរការនោយប្ក្សុេអែក្សប្ស្គវប្ជាវេួយនៅស្គក្សលវទិាល័យ 
California។ សពវនេានន្េះ RISC ប្រូវបាន្នរៀរ ំនោយមាន្ ារ់ប្រឹេប្រូវនោយ េិន្វាងការ់ពិនស្គ្ន៍្រយៈយូរ។ 
រ ូរេក្សែល់ឆ្លែ  ំ ១៩៨០ មាន្ប្ក្សុេ   ន្ជានប្ ីន្បាន្នលិរស ីភីយូនោយនប្រីប្ទឹសតី RISC នន្េះនែីេបីរនងែីរបាន្
ប្គ្ួស្គរ CPU ARM ន្ិង AVR ដែលសប្មារ់នប្រីប្បាស់នៅនលីឧរក្សរណ៍រូ ៗមាន្ែូ ជាទូរសពានែ រ ៉ាូរូរ ន្ងិ
ឧរក្សរណ៍នអទប ិប្រូន្ ិេួយ នំ្ួន្នទៀរ។ 

 
 

4. ភាពខសុោន  វាង CISC និង RISC 

- សងែរ់្ាន់្នៅនលី Hardware 
- ស ីភីយូមាន្ Instruction រារ់រយ 
- នប្រីប្បាស់ប្រង់ស សីា័ររារ់លាន្ 
- រនរៀរនន្ការនោេះប្ស្គយមាន្នប្ ីន្ 
- ការនប្រីប្បាស់គ្ឺទូលំទូលាយ 
- នប្រីនពលយូរឬយរឺ ន្ិងមាន្រនេានេា 
- ែំនណីរការនន្ការប្រេូលនត ំ Instruction គ្ឺមាន្
ភាពលំបាក្ស។ 

- សងែរ់្ាន់្នៅនលី software 
- ស ីភីយូមាន្ Instruction រិ នប្កាេ ៤០ 
- នប្រីការប្រង់ស ីសា័ររិ  
- រនរៀរនន្ការនោេះប្ស្គយរ ិ 
- ភាពសា គ្ស្គា ញនៅក្សែង Compiler 
- នលឿន្ ន្ិងរនេានថាក្សជាង 
- ែំនណីរការនន្ការប្រេូលនត  ំInstruction គ្ឺមាន្ភាព
ង្ហយប្សួល។ 

5. CPU មានទាំនក្់ទាំនងជាេយួ RAM និង ROM  
 ំន េះស ីភីយូនពលែំនណីរការព័រ៌មាន្ ឬទិន្ែន័្យ ន្ិង ក្សយរញ្ញា ប្រូវទាញយក្សពីក្សែ ង RAM ឬ ROM។ 

េ ខង្ហរររស់ ROM នៅក្សែ ងក្ស ំពយូទ័រគ្ឺនតល់ពរ៌មាន្ជាក់្សលាក់្ស ន្ិង អ ិនហ្វ្ន្តយ។៍ ពរ៌មាន្ទាងំនន្េះមាន្ែូ ជាតារាង
សប្មារ់ន្វឱី្យអក្សសរែិរនៅនលីេ៉ាូន្ីទ័រ ក្សេាវ ិ្ ីចរ់ននតីេ(Start Up Program)ចបំា ់ដែលទាក់្សទងនៅែំនណីរ Boot 
ន្ិង Restart ការក្ស ំពយូទ័រ។ នពលនរីក្សក្ស ំពយូទ័រក្សេាវ ិ្ ីចរ់ននតីេន្វីការនរសតឧរក្សរណ៍ដែលបាន្ែំនទបងីនៅនពលនរីក្ស
ក្ស ំពយូទ័រ, រក្ស ំន្ួន្សរ រររស់ RAM ន្ិងនរីក្សក្សេាវ ិ្ ីប្រព័ន្ធប្ររិររតិការមា៉ា ស ីន្ដែលនយងីនេីលន ីញពរ៌មាន្នៅនលី
េ៉ាូនី្ទ័រ។ ក្សែ ង ROM ក៏្សមាន្ ក្សយរញ្ញា សប្មារ់ន្វីការរចេូ ល និ្ងរនចេញព័រ៌មាន្ពីឧរក្សរណ៍េួយនៅឧរក្សរណ៍
េួយនទៀរនងដែរ។ 

 ំដណក្ស RAM វញិគ្ឺនប្រនីា ក្សព័រ៌មាន្េិន្អ ិនហ្វ្ន្តយ ៍ន្ិង ព័រ៌មាន្នៅក្សែ ងវាអា ផ្លា ស់នោយអែក្សនប្រីប្បាស់បាន្។ 
វាអា នា ក្សក្សេាវ ិ្ ីប្រព័ន្ធប្ររិររតិការក្ស ំពយូទ័រ ក្សេាវ ិ្ ីនប្រីប្បាស់ ន្ិងអរថរទនៅនពលអែក្សនប្រីប្បាស់កំ្សព ងនប្រីក្ស ំពយូទ័រ។ 
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ក្សេាវ ិ្ ីប្រូវបាន្នា ក្សនៅក្សែ ង RAM នពលនយងីក្សពំ ងនប្រីក្សេាវ ិ្ ីនន្ទេះសប្មារ់ន្វីការរញ្ញា នៅនលី ក្សយរញ្ញា ននសងៗ ដែល
ប្រូវន្វសីប្មារ់ប្បារ់នៅស ភីយូីន្វីឱ្យប្រររិរតិប្រមាណវ ិ្ ីេយួនៅតាេរញ្ញា នន្ទេះ។ CPU េិន្អា ែំនណីរការព័រ៌មាន្
នោយ ផ្លា ល់ជាេយួ Disk បាន្នទនប្ េះវាែំនណីរការយរឺណាស់។ RAM ន្ិង ROM នៅថា Primary Memory ន្ិង 
Disk នៅថា Secondary Memory។ 

 
6. ភាពខសុោន  វាង RAM និង ROM 
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សណួំរ ន្ងិ លហំារ់ 

1. ែូ នេត ដែលនៅថា Computer Architecture? នរីការសកិ្សាេ ខវជិាា នន្េះនែីេបនី្វអីវីខាេះ?  
2. ែូ នេត ដែលនៅថា Microprocessor?  ូរនរៀររារ់ពីេ ខង្ហរររស់វា។ 
3.  ូរពន្យល់ពីភាពខ សោែ រវាង CISC ន្ិង RISC Computer? 
4.  ូរន្ិយយពឧីរក្សរណ៍ប្គ្េឹះដែលនលរិបាន្ជា CPU ចរ់ពឆី្លែ  ំ1942 រ ូរែល់រ េ របន្ែនន្េះ? 
5.  ូរប្បារ់នឈ្នា េះឧរក្សរណ៍ណាខាេះដែលនប្រី Microprocessor? 
6. រក្សទំ  ំPhysical Memorey នរី CPU ន្ិេួយៗមាន្ Address Bus ែូ ខាងនប្កាេ 

a. 20 bit Address Bus (in MB) 
b. 32 bit Address Bus (in MB and GB) 
c. 64 bit Address Bus (in GB and TB) 

7.  ូរនប្រៀរន្ៀរលក្សខណៈខ សោែ រវាង 80286 ន្ងិ 80386? 
8. នរីក្ស ំពយូទ័រេយួអា ែំនណីរការនៅបាន្អាប្ស័យនៅន្ឹងឧរក្សរណ៍អវីខាេះ?  ូរឱ្យនឈ្នា េះឧរក្សរណ៍ទាងំអស់

នន្ទេះ។ 
9. នរីន រ អវីបាន្ជា CPU នប្រីប្រព័ន្ធនោលពីរ ន្ងិរក្សែវទិា?  ូររញ្ញា ក់្សពេូីលន រ ។ 
10. នរី 8080, Pentium D, Pentium Pro  ន្ិង Corei7 មាន្រ៉ា ន្ទា ន្ Bit Microprocessor? ន យីនលខន្ិ

េួយ នប្រីជាេយួ Physical Memory ទំ រំ៉ា ន្ទា ន្? 
11. នរី  Inter Core i9 មាន្រ៉ា ន្ទា ន្ bit Microprocessor? ន យីនលខ Address ចរ់ននតីេ ន្ិង Address   ង

នប្កាយពីណានៅណាគ្រិនលខប្រព័ន្ធនោល ១៦? 
12.  ូរគូ្សរូរ Physical Memory តាងឱ្យ 8086, 8085 Microprocessor, នោយ Start Address ន្ិង End 

Address  ប្ពេទាងំគ្ណន្ទទំ រំរស់វានង។ 
13. ូរពន្យល់ធារ ន្ិេយួៗនន្ស ីភីយូ Core i9 តាេរូរខាងនប្កាេឱ្យបាន្នក្សាេះក្សាយ: 
Operating System 
Model 
Motherboard 
Topology 
Identifier 
Base Frequency 
Memory Size 
Type 

Microsoft Window 10(64 –bit) 
Generic 
ASRock Z490M Pro4 
1 Processor, 10 cores, 20 Threads 
GenuineIntel Family 6 Model 165 Stepping 4 

3.70 Gz 
32678 MB 
8, 16, 32, 64 bits 
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មេម ៀនទី ៣ X86  Microprocessor និងពាក្យបញ្ជា  
 X86  គ្ឺជារំណាងឱ្យនស រនីន្នឈ្នា េះស ីភីយូ(CPU)ដែលប្រូវបាន្រនងែីរនទបីងចរ់តាងំពីឆ្លែ  ំ១៩៧៨ រ ូរ
ែល់ឆ្លែ នំ្ទនពលរ េ របន្ែនន្េះនោយចរ់ននតេីពី Intel 8086 ជាស ីភីយូប្គ្េឹះែំរូងដែលនគ្យក្សវារនងែរីបាន្ 80186, 
80286, 80386, 80486, 80586 នៅថា Pentium, Pintium2, 3, 4, Core i3, Core i5, Core i7, Core i9 ន្ិង
នឈ្នា េះននសងៗនទៀរដែលនលិរនោយប្ក្សុេ   ន្ Intel ន្ិងប្ក្សុេ   ន្ននសងនទៀរដែរែូ ជាប្ក្សុេ   ន្ AMD ឬ 
Motorola 68000 ជានែីេ។ នន្េះគ្ឺជាស្គថ ររយក្សេាដែលប្រូវបាន្នប្រីនៅក្សែ ងក្ស ំពយូទ័រនលីរ  ន្ិងក្ស ំពយូទ័រយួរនែភាគ្នប្ ីន្។ 
ការនប្រីប្បាស់មា៉ា ស ីន្នេ(Servers) នៅសរវរសរទ៍ី ២១ ក៏្សនប្រីស ីភីយូនន្ប្គ្ួស្គរ x86 ន្ិង x64 bits ដែរ។ ស ីភយូី 
៦៤ រ ីរគ្ឺជាមា៉ា ស ីន្េួយដែលមាន្ទ ំ ំក្សយ ៦៤ រ ីររប្េូវការសប្មារ់ការ ងចនំ្ិងក្សេាវ ិ្ ីដែលពឹងដនអក្សខាា ងំនលី
ទិន្ែន័្យ ែូ ជាក្សេាវ ិ្ ីឌី ាញជំន្ួយដនែក្សក្ស ំពយូទ័រ(ប្រព័ន្ធCAD)ប្រព័ន្ធប្គ្រ់ប្គ្ង ទិន្ែន័្យក្សេាវ ិ្ ីរន េក្សនទស 
ន្ិងវទិាស្គហ្វ្សតន្ិងមា៉ា ស ីន្នេដែលមាន្ែំនណីរការខពស់។ ស្គថ ររយក្សេាក្ស ពំយូទ័រ ៦៤ រ ីរនតល់នូ្វប្រសិទធភាពខពស់ជាង
ស្គថ ររយក្សេា ៣២ រ ីរនោយនោេះប្ស្គយព័រ៌មាន្នទវែងនន្ Clock Cycle។ 

1. 8086 MICROPROCESSOR 
 8086 / 8088 Microprocessor ដ ក្សន ញជាដនែក្សសំខាន់្ៗគ្ឺ Bus Interface Unit (BIU), Execute 
Unit (EU), ន្ិង Instruction Queue ដែលន្វីឱ្យវាអា ែំនណីរការ ក្សយរញ្ញា (Instructions) ន្ិង ែំនណីរការ
ប្រមាណវ ិ្ នីនសងៗ ដែលនក្សរីន ញពីប្រូប្កាេេួយ។ 
 រួន្ទទីសខំាន់្ររស់ Execute Unit ប្ររិររតិ ក្សយរញ្ញា , ដែលបាន្េក្សពី BIU ជាអែក្សនតល់ ក្សយរញ្ញា នន្េះ 
ន្ិងទិន្ែន័្យនៅឱ្យវា។ EU មាន្ ALU, CU, Index Register, Pointer Register ន្ិង General – Purpose 
Register ដែលដនែក្សរងឹទាងំនន្េះអា ន្វីការប្រររិរតិ ក្សយរញ្ញា , ន្វីប្រមាណវ ិ្ នី្ពវន្ធ ន្ងិរក្សែវទិា ន្ិង នា ក្សទិន្ែន័្យ 
ន្ិង នលខអាសយោា ន្(Address)។  
 BIU មាន្ Instruction Queue ន្ិង Segment Registers។ េ ខង្ហរររស់ Instruction Queue នា ក្ស ក្សយ
រញ្ញា ដែលប្រូវប្ររិររតិ ន្ិងមាន្ទំ  ំ4 bytes(8088), ឬ 6 bytes(8086)។  ំដណក្ស Segment Register 
នា ក្សនលខ Address ចរ់ននតីេនន្ននា Segment ន្ិេួយៗ។ េ ខង្ហរែ៏សំខាន់្ររស់ BIU គ្ឺ ទទលួយក្ស ក្សយរញ្ញា ពី 
Memory ន្ិងផ្លា ស់វានៅនា ក្សក្សែ ង Instruction Queue។ ក្សែ ងនពលក្សំព ងប្ររិររតិររស់ 8086/8088 គ្ឺវា
ប្ររិររតិ Instruction 1, Instruction 2 ប្រូវបាន្នា ក្សនៅក្សែ ង Instruction Queue ន្ិងន្វីតាេវ ិ្ ីនន្េះជារន្តរន្ទា រ់ 
រ ូរែល់ រ់ Instrutions។  
 8085 Register គ្ឺជា Internal Memory េួយដែលមាន្ទតីាងំសថិរនៅក្សែ ង CPU មាន្រនួ្ទទី នា ក្ស Code 
Instruction, Data ន្ិងនលខ Address នពលដែល CPU ែំនណីរការ Instruction េួយ។ ខាងនប្កាេនន្េះជា 
Register ររស់ 8085  

 SP (Stack Pointer) 
 Mar (Memory Address) 
 Temp 1 and Temp 2 
 A (Accumulator) 
 B (Based Register) 
 C (Count Registser) 

 D (Data Register) 
 E (Externded Register) 
 H (High Register) 
 L (Low Register) 
 Status Register 
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 MAR (Memory Address Register )គ្ឺជា Register េួយ មាន្រួន្ទទនីា ក្សនលខ Address ដែលេក្ស
ពី PC ន្ិង រចេូលនលខ Address នន្េះនៅនលី Address Bus។ MAR ជា Register មាន្ទំ  ំbytes។ 
 A (Accumlator) Register មាន្រួន្ទទនីា ក្សនៅ Data ន្ងិ លទធនលនប្កាយ ALU គ្ណន្ទរ ួវាអា 
រនចេញ ឬ រចេូ លទិន្ែន័្យនៅនអាយ Memory ឬALU។ A Register មាន្ទំ ំ 1 byte។ នៅក្សែ ង 
8bit-Microprocessor មាន្ A, B, C, D, E, H, ន្ិង L ជា General-Purpose Register ដែលRegister 
ន្ិេួយៗមាន្ទំ  ំ១byte(8bit Registers)។ វាគ្ឺជា Register ដែលនប្រីជាងនគ្នៅក្សែ ង Microprocessor។ 
ការនប្រី B, C, D, E, H ន្ិង L register មាន្រួន្ទទីែូ នៅន្ឹង A register ដែរ  BC, DE, ន្ិង HL នសោំែ រនងែីរ
បាន្ 16 bit Registers។  ំដណក្សឯ Status Register គ្ជឺា Register េួយនប្រីសប្មារ់នា ក្ស នំ្ួន្ Flages 
ទាងំអស់ដែលបាន្េក្សពីប្រមាណវ ិ្ ីេយួ រជឺារ់ទាក់្សទងនៅន្ឹងការនប្រី Flage instruction។  Status 
Flags មាន្ទំ  ំ1byte ន្ិង មាន្ទំរង់ែូ ខាងនប្កាេ៖ 
 8086 / 8088 មាន្ Register នប្ ីន្ជាង 8085។ Internal Register គ្ឺមាន្ចរ់ 8 រ ីរនៅ 16 រ ីរ, 
ែូ ជា AL,  BL, CL, DL, AH, BH, CH, DH ជា 8bit Register  នោយអក្សសរ  “L” តាងឱ្យ Low Register 
ន្ិងអក្សសរ “H” តាងឱ្យ Hight Register។ AX, BX, CX,  DX, SI, DI, SP, BP, IP គ្ឺជា 16 bit Register, នោយ
អក្សសរ “X” នៅខាងនប្កាយតាងឱ្យ 16 bit។ ការស្គា ល់នឈ្នា េះ, ទំ  ំន្ងិ េ ខង្ហរជាការសំខាន់្សប្មារ់យក្សវានៅ
នប្រីសរនសរកូ្សែក្សែ ងភាស្គ Assembly។ 

  រូរខាងនប្កាេនន្េះរង្ហា ញពីរា ក្សែាប្កាេររស់ស ីភយូី 8086/ 8088:  

 

  រា ក្សែាប្កាេររស់ Microprocessor គ្ឺរង្ហា ញពសីំន្ ំដនែក្សរងឹនៅក្សែ ងស ីភីយូេួយ រេួមាន្ែូ ជា 
Register, ALU, CU, ន្ិងឧរក្សរណ៍ែនទនទៀរដែលមាន្ទំន្ទក់្សទំន្ងជាេួយន្ឹងោែ ។  រា ក្សែាប្កាេ
គ្ឺន្វីឱ្យនយងីអំពីស្គថ ររយក្សេាររស់ស ភីីយូេួយ។  ំដណក្សគ្ំរកូ្សេាវ ិ្ ី ឬនៅថាក្សេាវ ិ្ េី៉ាូដែល(Programming  
Model) គ្ឺរង្ហា ញពីសំន្ ំ Register ទាងំអស់ែល់ឱ្យអែក្សនប្រីប្បាស់ ឬ អែក្សសរនសរក្សេាវ ិ្ ីនែីេបីស្គា ល់ពី
នឈ្នា េះ ទំ  ំនិ្ងន េះនប្រី Registers ទាងំនន្េះនា ក្សទិន្ែន័្យឬ ក្សយរញ្ញា នៅនពលសរនសរក្សេាវ ិ្ ីក្សែ ងភាស្គ 
Debug ឬ Assembly នៅនពលនយីងន្វីការជាេួយវានន្ទេះប្រូវនប្រីរា ក្សែាប្កាេ ន្ិង Programming 
Model ដែលនគ្រនងែីរពីនរាង ប្ក្សេក្ស ន ីយនយីងេិន្អា ដក្សដប្រវាបាន្នទបយី។ 
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- Control Logic ជាដនែក្សេួយែ៏សំខាន់្រនំ រររស់ស ភីីយូជាទទួលខ សប្រូវក្សែ ងការនរៀរ ំរក្សដប្រ
 ក្សយរញ្ញា នែេីបនី្វីការរញ្ញា  ែឹក្សន្ទ ំ ន្ងិក្ស ងប្រូលនល ី Memory, ឧរក្សរណ៍ I/O, ALU ឬ 
Register ឱ្យែំនណីរការ។ វាក៏្សមាន្រួន្ទទីរចេូ លសញ្ញា រញ្ញា ន្វីការប្រួរពិនិ្រយែំនណីរការ
ទិន្ែន័្យដែលន្វកីាររលំាស់ពទីីពីឧរក្សរណ៍េយួនៅឧរក្សរណ៍េយួនទៀរ ន្ងិ មាន្ទនំ្ទក់្សទំន្ង
នៅន្ឹង Flags នែីេបឱី្យវាអា ែំនណីរការលក្សខខណឌ  ន្ិងរងវិលជ ំនន្ការន្វីប្រមាណវ ិ្ ីេួយ។  

- Arithmetic Logic Unit(ALU) ជាដនែក្សទី២ នន្ស ីភីយូនប្រីសប្មារ់ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីន្ពវន្ធ 
(+, -,*, /) រក្សែ (ឈ្នែ រ់ឬ, ន្ឹង, េិន្) ន្ិងប្ររិររតកិារប្រមាណវ ិ្ ីននសងនទៀរែូ ជាការនប្រៀរ
ន្ៀរ រកំ្សិលនលខនោលពីរ ឬ រងវិលជ ំជានែីេ។ នប្កាយនពលវាន្វីប្រមាណរ ួមាន្ លទធនលពីរ
គ្ឺលទធនលនន្ប្រមាណវ ិ្ ី ន្ងិ Flags(CF, DF, TF, SF, IF, ZF, OP)។ 

- Register គ្ឺជាដនែក្សទី៣ដែលជាអងា ងចេំួយដែលមាន្ទីតាងំសថិរនៅក្សែ ងស ីភីយូនប្រសីប្មារ់
នា ក្ស ក្សយរញ្ញា , ទិន្ែន័្យ ន្ិងនលខអាសយោា ន្ នពលដែលស ីភីយូប្ររិររតិក្សេាវ ិ្ ី ឬន្វី
ប្រមាណវ ិ្ ីេួយ។ ខាងនប្កាេនន្េះជានឈ្នា េះ Register ររស់ស ីភីយូ 8085 ដែលជាស ីភីយូនន្េះ
នប្រីេ ខស ីភយូី 8086 ន យី Register ន្ិេួយៗមាន្ទំ ដំរ ៨ រ ីរ ។ 

CPU 8085 
 SP (Stack Pointer) 
 Mar (Memory Address) 
 Temp 1 and Temp 2 
 A (Accumulator) 
 B (Based Register) 
 C (Count Register) 
 D (Data Register) 
 E (Externded Register) 
 H (High Register) 
 L (Low Register) 
 Status Register 

CPU 8086 
 SP (Stack Pointer) 
 IP (Intruction Pointer) 
 SI(Source),DI(Destination) 
 AX(Accumulator) 
 BX(Base Register) 
 DX(Data Register 
 CX(Count Register) 
 CS(Code Segment) 
 DS(Data   Segment) 
 ES(Extra Segment), SS 
 Flags Register 

1.1. General-Purpose Register (AX, BX, CX, DX)  
1.1.1. AX (Accumulator Register Extended) 

AX Register បាន្ការអភិវឌឍេក្សពី  Register ររស់ស ីភយូី A Register នន្8085 នប្រី
ប្បាស់សប្មារ់ប្រមាណវ ិ្ ីដែលជារ់ទាក់្សទងនៅន្ឹងរចេូ ល ឬរនចេញទិន្ែន័្យ ន្ិង ប្រមាណវ ិ្ ី
ន្ពវន្ធជានប្ នី្នទៀរ។  ំន េះប្រមាណវ ិ្ ដី ក្សនលខ, គ្ ណនលខ ន្ងិ ន្វកីាររក្សដប្រ ក្សយរញ្ញា នន្ទេះ
ប្រូវនប្រី AX ជាចបំា ់។  ក្សយរញ្ញា ខាេះដែលរនងែរីពីកូ្សែមាន្ប្រសិទធភាពក៏្សជារ់ទាក់្សទងនប្រី AX។ 
វានសពំី AH (Accumulator High) = 1byte ន្ិង AL (Accumlator Low)= 1Byte ន្ិង វាមាន្
ទំ នំសាីន្ងឹ 2 bytes។   

AX AH AL 

 B15  
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1.1.2. Base Register (Bx) 
BX គ្ជឺាប្រនភទ Register េួយនទៀរដែលនសពំី BH ន្ិង BL នោយវាទាងំពីរេយួៗមាន្

ទំ េំួយនរ។  ំដណក្ស BX មាន្ទំ  ំ2 នរ។ េ ខង្ហរែ៏សំខាន់្ររស់វាគ្៖ឺ 
 នា ក្សរនេាទិន្ែន័្យន្ិង លទធនលនន្ការន្វីប្រមាណវ ិ្ ីន្ពវន្ត(+, -, *, /) ន្ិងរក្សែវទិា
(មាន្ឈ្នែ រ់ and, or, not)  
 នឆ្លព េះនៅកាន់្នលខអាសយោា ន្ (Offset Address) នន្ទិន្ែន័្យដែលមាន្នៅក្សែ ងននា 
Data Segment  

BH BL BX = 16 bits , BH = 8 bits And BL = 8 bits 
              1.1.3. Count Register ( CX ) 

  CX គ្ឺជា Register នសពំី CH ន្ិង CL ន យីេួយៗមាន្ទំ  ំ១ Byte ដែលរនងែីរបាន្ Cx 
ដែលមាន្ទំ  ំ២ Byte។ 

CH CL CX = 16 bits =2 bytes, CH = 8 bits ន្ិង CL = 8 bits 
 នា ក្សរនេាទិន្ែន័្យបាន្ែូ ការនប្រីប្បាស់ AX ដែរ  
 នា ក្ស ំន្នួ្រងវិលជ ំដែលប្រូវន្វីប្រមាណវ ិ្ ីដែលមាន្ n  ំន្ួន្ 
 នា ក្ស ំន្នួ្ែងនន្ការប្រមាណវ ិ្ ី Shift Bits(SHL, SHR)  

   1.1.4. Data Register(DX) 
DX ប្រនភទគ្ឺជា Register ទីរួន្ដែលនសពំី DL ន្ិង DH។ នោយ DH = 1 Byte, DL = 1 

Bytes ន្ិង DX គ្ឺមាន្ទំ  ំ2 Bytes។ េ ខង្ហរសំខាន់្ររស់ DX គ្ឺអា នា ក្សទនិ្ែន័្យន្ងិលទធនល
បាន្ែូ  AX ន យី ំន េះប្រមាណវ ិ្ គី្ ណនលខ ន្ិង ដ ក្សនន្ទេះជារ់ទាក់្សទងនលខដែលមាន្ទំ ំ
្ំជាង Register នន្ទេះប្រូវនប្រវីា។ DL អា នា ក្ស ំន្ួន្រងវិលជ ំ ែូ នប្រី CX។ 

DX DH DL DX = 16 bits , DH = 8 bits and DL = 8 
           1.2. Flags Register  

វាគ្ឺជា Register ដែលមាន្ទ ំ ំ 2 bytes ន្ិងនប្រីវាសប្មារ់នា ក្ស Flags ទាងំអស់ដែលបាន្េក្ស
ប្រមាណវ ិ្ ីេួយ ឬ នក្សីរន ញពីការប្ររិររតិក្សេាវ ិ្ ីេួយ។ ស ភីីយូ 8086 មាន្ Flags ទាងំអស់ ំន្នួ្ប្បារំនួ្
ែូ ដែលបាន្រង្ហា ញនៅក្សែ ងរូរខាងនប្កាេ៖ 

15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 
R R R R OF DF IF TF SF ZF U AF U PF U CF 
ការនប្រី Flags ជាការសខំាន់្ណាស់ក្សែ ងប្រមាណវ ិ្ ល័ីក្សខខណឌ  ន្ិង ប្រមាណវ ិ្ ីរងវិលជ ំ។ ប្គ្រ់ 

Jump instruction ប្រូវបាន្នប្រីជាេួយ Flags នែីេបនីឆ្លព េះនៅកាន់្ Target Address នន្ទិន្ែន័្យ
នៅក្សែ ងភាស្គ Assembly។ ជាពិនសសនែីេបនីប្រ ីFlags ក្សែ ងការសរនសរក្សេាវ ិ្  ីន្ិងប្រូវន េះក្សណំរ់ 
Flags ទាងំនន្េះឱ្យបាន្ ាស់លាស់នោយនេលីការន្វបី្រមាណវ ិ្ ីគ្ំរជូារន្តរន្ទា រ់ែូ ខាងនប្កាេ។ 

 U= Unfine 
 R= Reserve 
 DF = Direction Flag 
 DF=Trace Flag 

 TF=Trace Flag 
 SF = Sign Flag 
 AF = Auxilary Flag 
 CF = Carry Flag 
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                   1.2.1. ការក្សណំរ់ Carry Flag 
- CF=1 នៅនពលន្វីប្រមាណវ ិ្ ីេួយនក្សរីមាន្ប្តាទ ក្សប្រង់ខាង់រ ីរទ៧ី ំន េះប្រមាណវ ិ្  ី៨ រ ីរ  
ខាង់រ ីរទ1ី5  ំន េះប្រមាណវ ិ្ ី16 រ ីរ ន្ិងខាង់រ ីរទ3ី1  ំន េះប្រមាណវ ិ្  ី32 រ ីរ។ 
- CF=0 នៅនពលន្វីប្រមាណវ ិ្ ីេយួោា ន្ប្តាទ ក្សប្រង់ខាង់រ ីរទ7ី  ំន េះប្រមាណវ ិ្ 8ី រ ីរ, 
ខាង់រ ីរទ1ី5  ំន េះប្រមាណវ ិ្ ី១៦រ ីរ, ន្ិងខាង់រ ីរទ3ី1  ំន េះប្រមាណវ ិ្ ី៣២រ ីរ។ 

    1.2.2. Auxilary Carry Flag (AF) 
- AF = 1 នៅនពលន្វីប្រមាណវ ិ្ ីេួយនក្សីរមាន្ប្តាទ ក្សប្រង់ខាង់រ ីរទ3ី  ំន េះប្រមាណវ ិ្ ី 8 រ ីរ។ 
- AF = 0 នៅនពលន្វីប្រមាណវ ិ្ ីេួយោា ន្ប្តាទ ក្សប្រង់ខាង់ Bits ទី3  ំន េះប្រមាណវ ិ្  ី8 bits។ 

 1.2.3. Parity Flag (PF) 
- រន្ទា រ់ពីន្វីប្រមាណវ ិ្ ីេួយ PF មាន្រនេានសាីនលខ០ ឬ ១ពិន្ិរយនៅនលីនលខលទធនលនន្
ប្រមាណវ ិ្ ីប្រង់ Lower byte ជា ំន្ួន្គូ្ដែលបាន្េក្សពីការរារ់នលខ1 នន្ទេះ PF=1។ 
ឧទា រណ៍នលខនោលពីរ 1101 0001 មាន្នលខ១ ំន្ួន្៤ ជា ំនូ្ន្គូ្។ 
- រន្ទា រ់ពីន្វីប្រមាណវ ិ្ ីេួយ PF ពិន្ិរយនៅនលីនលខលទធនលប្រង់ Lower byte ជា ំន្ួន្
នសសដែលបាន្េក្សពីការរារ់នលខ1 នន្ទេះ PF េិន្ក្សណំរ់។ ឧទា រណ៍នលខនោលពីរ 1101 
0011 មាន្នលខ១ ំន្ួន្5 ជា ំន្នួ្នសស(Odd) នន្ទេះ PF=0។ 

 1.2.4. Zero Flag(ZF) 
- ZF = 1 នៅនពលនលខលទធនលនន្ប្រមាណវ ិ្ ីន្ពវន្ធ ឬរក្សែវទិាមាន្រនេានសាី ០ 
- ZF = 0 នៅនពលនលខលទធនលនន្ប្រមាណវ ិ្ ីន្ពវន្ធមាន្រនេាខ សពី ០។ 

1.2.5. Sign Flag(SF) 
- SF=1 នៅនពលនលខលទធនលនន្ប្រមាណវ ិ្ នី្ពវន្ធ ឬរក្សែវទិាមាន្នលខប្រង់ MSB នសាីន្ងឹ 1។ 
នៅនពល SF=1, រញ្ញា ក់្សលទធនលនន្ទេះជា ំន្នួ្អវជិាមាន្។ 
- SF=0 នៅនពលលទធនលនន្ប្រមាណវ ិ្ នី្ពវន្ធ ឬរក្សែវទិាមាន្នលខប្រង់ MSB នសាីន្ឹង ០។ នៅ
នពល SF=0, រញ្ញា ក់្សលទធនលនន្ទេះជា ំន្ួន្វជិាមាន្។ 

 ឧទា រណ៍ 1: រក្ស Flags តាេប្រមាណវ ិ្ ី 39H + 2FH: 
    នេាយី 
 39H 00111001  57 
      ADD    2FH 00101111  47 
 68H 01101000          104 
CF = 0 នោយោា ន្ប្តាទ ក្សប្រង់ខាង់ B7 (ខាង់ Bit7 គ្ឺរារ់ពខីាងស្គត នំៅខាងនវវង) 
PF = 0 នោយការរារ់នលខ1 ក្សែ ងលទធនលជា ំន្នួ្នសស(នោយមាន្នលខ១  ំន្នួ្៣) 
AF = 1 នោយមាន្ប្តាទ ក្សប្រង់ខាង់ B3 
ZF = 0 នោយលទធនលនន្ប្រមាណវ ិ្ េីិន្នសា០ី(មាន្ដរក្សរណីេួយគ្រ់គ្លឺទធនលនន្ប្រមាណវ ិ្ ី
នសាីសូន្យទាងំអស់ ០០០០០០០០ នទីរ ZF=1 នប្ៅពីន្ឹងគ្ឺ ZF=1)  
SF = 0 នោយនលខប្រង់ MSB=0 ឬ ខាង់ Bits ទី7 នសាី០ 
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 ឧទា រណ៍2: រក្ស Flags តាេប្រមាណវ ិ្ ី 9CH + 64H ខាងនប្កាេ៖ 
 នេាយី 

 9CH  10011100   156 
             ADD     64H  01100100   100 
 00H  00000000   256 

CF = 1 នពលន្វីប្រមាណវ ិ្ ីនោយមាន្ប្តាទ ក្ស ប្រង់ខាង់ B7  
PF = 1 នោយការរារ់នលខ 1’s ក្សែ ងលទធនលជា ំន្នួ្គូ្  
AF = 1 នពលន្វីប្រមាណវ ិ្ ីនោយោា ន្ប្តាទ ក្សប្រង់ខាង់ B3 
ZF = 1 នោយលទធនលនន្ប្រមាណវ ិ្ ីនសាី០  
SF = 0 នោយនលខនៅប្រង់ MSB = 0 
ឧទា រណ៍ 3: រក្ស Flags តាេដនែក្សនន្ក្សេាវ ិ្ ែូី ខាងនប្កាេ៖ 
MOV AX , 34F5H 
MOV DX , 95EBH 
ADD AX , DX             

 នេាយី 
 34F5H  00110100 11110101  13557 
               ADD 95EBH  10010101 11101011  38379 
 CAF0H  11001010 11100000  51936 

CF = 0 នពលន្វីប្រមាណវ ិ្ ីនោយោា ន្ប្តាទ ក្សប្រង់ខាង់ B7 
PF = 0, នោយការរារ់នលខ 1’s ក្សែ ងលទធនល ជា នំ្ួន្នសស 
AF = 1 ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីោា ន្ប្តាទ ក្សប្រង់ខាង់ B3 ;  ំន េះ ZF = 0 នោយលទធនលនន្ប្រមាណវ ិ្ ី
េិន្នសា០ី ន្ិង SF = 1 នោយនលខប្រង់ MSB = 1 ;  OF = 0 ខាង់រ ីទ១ី៤ ន្ិង១៥ ោា ន្ប្តាទ ក្ស។ ក្សែ ង
ក្សរណីក្សណំរ់ OF នេីលប្តាទ ក្សពីរខាង់ នរីមាន្ប្តាទ ក្សទាងំពរី ន្ិងោា ន្ប្តាទ ក្ស ទាងំពីរនន្ទេះ OF=0 
នា យពីន្ងឹមាន្ន័្យថាមាន្ប្តាទ ក្សេួយ ន្ិងអរ់មាន្េួយ OF=0។ 
 ឧទា រណ៍ 4: រក្ស Flags តាេដនែក្សនន្ក្សេាវ ិ្ ខីាងនប្កាេ៖ 
MOV BX , AAAAH ; BX នា ក្សរនេា AAAAH ឬមាន្ន័្យថា Assign រនេា ូល Bx 
MOV DX , 5556H ; ននាររនេា 5556H  ូល Dx ឬ Assign រនេា ូល Dx 
ADD BX , DX   ; BX = BX + DX     

 នេាយី 
 AAAAH  10101010 10101010  49690 
             ADD 5556H  01010101 01010110  21846 
 0000H  00000000 00000000  71536 

CF = 1 នពលន្វីប្រមាណវ ិ្ ីនោយមាន្ប្តាទ ក្សប្រង់ខាង់ B7  
PF = 1 ការរារ់នលខ 1’s ក្សែ ងលទធនលជា នំ្ួន្នសស 
AF = 1 នោយោា ន្ប្តាទ ក្ស ប្រង់ខាង់ B3; ZF = 1 នោយលទធនលនន្ប្រមាណវ ិ្ ីនសា០ី 
SF = 0 នោយនលខប្រង់ MSB = 0 ; OF = 0 នេីលការនរៀររារ់នៅឧទា រណ៍ទី៣ 
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                    - Trap Flag (SF) 
-TF = 1 នពលអែក្សសរនសរក្សេាវ ិ្ ី នប្ររីញ្ញា  T ក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី Debug Pro ឬ Assembly 
-TF = 0 នពលអែក្សសរនសរក្សេាវ ិ្ ី េិន្នប្រី T Command ឬ Trance Command។ 
  ណំា:ំ T ឬ Trace Command ជារញ្ញា ឱ្យក្សេាវ ិ្ ី Debug ឬ C ប្រររិរតិេតងេយួ 
Statement។ 

- Interrupt Flag (IF ) 
IF គ្ឺនប្រីជាេួយន្ងឹ Interrupt Instruction។ នពល IF = 0ស ីភីយូទទួលស្គា ល់សំនណីរ 

Interrupt ពីនប្គ្ឿងក្ស ំពយូទ័រ  ន្ិង IF =1 ស ីភីយូេិន្ទទួលស្គា ល់សំនណីរ Interrupt ពីនប្គ្ឿង
ក្ស ំពយូទ័រ (peripherals)។ 
- Direction Flag(DF) 

 DF=1 នៅនពលអែក្សសរនសរក្សេាវ ិ្ ីនប្រី ក្សយរញ្ញា  STD  នៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី។ 
 DF=0 នៅនពលអែក្សសរនសរក្សេាវ ិ្ ីនប្រ ីក្សយរញ្ញា  CLD នៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី។ 

   ណំា:ំ 
-STD ជា Instruction ក្សំណរ់ឱ្យ DF = 1 នែីេបឱី្យ CPU អា យក្សរអួក្សសរពសី្គត នំៅខាង
នវវង ឬ ពីខាងនប្កាេនៅខាងនលី។ 
-CLD ជា Instruction ក្សំណរ់ឱ្យ DF = 0 នែីេបឱី្យ CPU អា យក្សរអួក្សសរពខីាងនវវងនៅ
ខាងស្គត  ំឬ ពីខាងនលីនៅខាងនប្កាេ។ 

  - Overflow Flag (OF) 
-OF = 1 នពលន្វីប្រមាណវ ិ្ េីួយមាន្ប្តាទ ក្សនៅប្រង់ខាង់រ ីរB6, រ៉ា ដន្តោា ន្ប្តាទ ក្ស ប្រង់
ខាង់រ ីរ B7 ឬ ោា ន្ខាង់ទ6ី។ រ៉ា ដន្តមាន្ប្តាទ ក្សប្រង់រ ីរ B7  ំន េះប្រមាណវ ិ្ 8ី bits។ 
 ំន េះប្រមាណវ ិ្ ី 16 bit គ្ឺនេីលប្តាទ ក្ស ប្រង់រ ីរ ទ1ី4 ន្ិង bit ទ1ី5។ 
-0F = 0 នពលប្រមាណវ ិ្ េីយួមាន្ប្តាទ ក្ស ខាង់ bit 6 ន្ិង ខាង់bit 7 ឬោា ន្ប្តាទ ក្ស ប្រង់
ខាង់ bit 6 ន្ិងខាង់ bit 7។  ំន េះប្រមាណវ ិ្ ី 16 bit គ្ឺនេលីប្តាទ ក្ស ប្រង់ bit ទី 14 ន្ិង 
bit ទី15  
ឧទា រណ៍: រង្ហា ញពី Flags រន្ទា រ់ពីប្ររិររតិប្រមាណវ ិ្ ីរូក្ស Hexa ខាងនប្កាេ៖  

    Hexa   Binary   Dec 
     28H   00101000   40 
  + 2FH        +  00101111   47 
     57H   01010111   87 

          1.3. INDEX Register 
1.3.1. Destination Index Register (DI) 

DI ជា Register េួយដែលមាន្ទំ  ំ2 bytes ន្ិងេិន្អា ដ ក្សទីតាងំែូ  AX, BX,DX 
ន្ិង CX នទ។ ន លគ្ឺវាោា ន្ Register រូ ៗនទ ន្ងិ េ ខង្ហរររស់ DI គ្ឺ៖  

- ការនា ក្សរនេាទនិ្ែន័្យ ន្ិង លទធនលនន្ការន្វីប្រមាណវ ិ្ រីក្សែ ន្ិងនលខន្ពវន្តេួយ។ 
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នប្រីវាសប្មារ់នឆ្លព េះនៅកាន់្នលខអាសយោា ន្នន្ទនិ្ែន័្យ ដែលប្រូវែំនណីរការនោយវានប្រែូី  BX 
register ដែរ។ 

- នប្រីជា Pointer Register សប្មារ់នឆ្លព េះនៅកាន់្នលខអាសយោា ន្ររស់ទនិ្ែន័្យ ជារួ
អក្សសរជាប្រនភទ String នៅក្សែ ងននា Extra Data Segment។  

DI                              DI = 2 bytes = 1 word 
                     1.3.2. Source Index Register (SI) 

SI ជា Register េួយដែលមាន្ទំ  ំ2 bytes មាន្េ ខង្ហរសប្មារ់៖ 
- នា ក្សនូ្វរនេាទិន្ែន័្យ ន្ងិ លទធនលនន្ការន្វីប្រមាណវ ិ្ ីេយួ 
- នឆ្លព េះនៅកាន់្ Affest Address នប្រីែូ  DI ដែរ។ 
- នឆ្លព េះនៅកាន់្អាសយោា ន្(Affest Address)នន្ទិន្ែន័្យជាប្រនភទរួអក្សសរ String នៅក្សែ ង

ននា Data Segment  
 1.4. Instruction Pointer   

IP គ្ឺជា Register សំខាន់្រំន រនៅក្សែ ងស ីភីយូ ន្ងិមាន្ទ ំ ំ១៦ រ ីរ។ វាប្រូវបាន្នប្រសីប្មារ់នា ក្ស
នលខអាសយោា ន្នន្ ក្សយរញ្ញា ដែលប្រូវប្ររិររតិទីេួយ ទីពីរ ន្ិងរន្តរន្ទា រ់នៅនពលស ីភីយូែំនណីរការ
ក្សេាវ ិ្ ីដែលមាន្ក្សែ ងអងា ងច(ំRAM)។ វាក៏្សនប្រីជាេួយន្ឹង CS register នែីេបរីក្ស Physical Address 
ដែលប្រូវប្ររិររត។ិ 
1.5. CS Register 

CS Register នប្រីសប្មារ់នឆ្លព េះនៅកាន់្អាសយោា ន្ចរ់ននតីេ(Start Address)នន្ននាកូ្សែ Segment 
ដែលមាន្ទំ  ំ64 KB នោយនប្រីវានា ក្សនូ្វនលខអាសយោា ន្នន្េះ។ នោយ CS Register មាន្ទំ  ំ16 រ ីរ
ែូន ែេះវាអា នា ក្សអាសយោា ន្ចរ់ននតីេបាន្ដរ 16 រ ីរដែរ។ ែូន ែេះ CS  Register អា នា ក្ស Phyiscal 
Address បាន្នន្ទេះប្រូវល រ 0H ខាង  ងេួយររស់អាសយោា ន្ចរ់ននតីេនន្ ៨០៨៦ នោយដែន្ក្សណំរ់ព ី
00000H ែល់ FFFFFh(២០រ ីរ)។ នៅនពលស ីភីយូប្ររិររតិ ក្សយេួយនែីេបីន្វីការនៅ ក្សយរញ្ញា ពី 
RAM  ូលក្សែ ងខាួន្វានន្ទេះប្រូវនប្រី Physical Addess។ នោយន្វីប្រមាណវ ិ្ ីនោយយក្សរនេានៅក្សែ ង CS 
Resgister គ្ ណន្ឹងនលខក្សែ ងនោែរ់ប្បាេំយួគ្ឺនលខ10H រ ួរូក្សរនេា Offset Address ក្សែ ង IP រនងែីរបាន្
ជាអាសយោា ន្នន្ ក្សយរញ្ញា ដែលមាន្ររូេន្ត៖ 

ឧទា រណ៍:  នពលសរនសរ Mov al, 50h  នោយសន្ារ់ CS=0700H ន្ិង IP = 0100H 
1. គ្ណន្ទ Physical Address នន្ ក្សយរញ្ញា (Mov)ដែលប្ររិររត ិ
2. គ្ណន្ទ Physical Address ទាររំន រនន្ននា Code Segment 
3. គ្ណន្ទ Physical Address ខពស់រំន រ នន្ននា Code Segment 
4.  ូររង្ហា ញ Logical Address នន្ ក្សយរញ្ញា (Instruction) 
5.  ូររង្ហា ញ Offset Address នន្ ក្សយរញ្ញា  

 

PA = CS * 10H + IP IP = Start addrees of code 
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 នេាយី 
1. PA = CS*10H +IP = 0700H+ 0100H , ែូន ែេះ PA=07100H 
2. គ្ណន្ទ PA ទាររំន រនន្ននា CS= 0700H + 0000H = 07000H 
3. គ្ណន្ទ PA ខពស់រំន រនន្ននា CS = 0700H + FFFFH=16FFFh 
4. LA = 0700: 0100H 
5. Offfest address នន្ ក្សយរញ្ញា  Mov គ្ឺ IP = 0100H 

1.6. DS Register  
DS Register មាន្រួន្ទទីនឆ្លព េះនៅកាន់្នលខអាសយោា ន្ចរ់ននតីេររស់ននា Data Segment  រ ួវា

នា ក្សនលខអាសយោា ន្នន្េះ។ រនេាអាសយោា ន្នៅក្សែ ង DS Register ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីគ្ ណន្ងឹនលខនោល
ែរ់ប្បាេំួយគឺ្ 10H រួ រូក្សនឹ្ងរនេា OA(Offset Address) នៅក្សែ ង BX, SI, DI ឬនលខ OA នោយផ្លា ល់
រនងែីរបាន្ជា PA នន្ទិន្ែន័្យដែលប្រូវែំនណីរការ។ ខាងនប្កាេនន្េះគ្ឺរូរេន្តនែីេបរីក្ស Physical Address 
ររស់ទិន្ែន័្យ។ 
1.7. ES Register 

ES Register មាន្រួន្ទទីនឆ្លព េះនៅកាន់្នលខអាសយោា ន្ចរ់ននតីេររស់ននា Extra Data Segment
។ រនេាអាសយោា ន្នៅក្សែ ង ES Register ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីគ្ ណន្ងឹនលខនោលែរ់ប្បាេំយួគ្1ឺ0H ន យីរូក្ស
ន្ឹងរនេា OA នៅក្សែ ង DI រនងែីរបាន្ជា PA នន្ទិន្ែន័្យដែលប្រូវែំនណីរការក្សែ ងននា Extra Data Segment។ 
នន្េះគ្ឺរូរេន្តនែេីបរីក្ស Physical Address ររស់ Data ក្សែ ងននា Extra Data Segment  

        
1.8. SS Register 
 គ្ឺជា Register មាន្ន្ទទីនឆ្លព េះនៅកាន់្នលខអាសយោា ន្ ចរ់ននតីេររស់ននា Stack Segment រ ួវា
នា ក្សនលខអាសយោា ន្នន្េះ។ រនេានលខអាសយោា ន្នៅក្សែ ង SS Register ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីគ្ ណនឹ្ងនលខ
នោលែរ់ប្បាេួំយគ្ឺ 10H រូក្សន្ឹងរនេា OA នៅក្សែ ង SP រនងែីរបាន្ជា PA នន្ទិន្ែន័្យដែលប្រូវែំនណីរការ
ក្សែ ងននា Stack Segment។ 

 
2. សាំនុាំពាក្យបញ្ជា  8086(Instruction Set of 8086) 
  ក្សយរញ្ញា ររស់ស ីភយូី 8086 គ្ឺជា ក្សយដែលមាន្ទំរង់ជាប្រព័ន្ធនោលពីរ។ នៅនពល ក្សយរញ្ញា នន្េះប្រូវ
បាន្រក្សដប្រ នន្ទេះវាប្បារ់នៅស ីភីយូឱ្យន្វីក្សិ េការជាក់្សលាក់្សណាេួយ។  ក្សយរញ្ញា ជា ក្សយការ់ដែលមាន្ពីរ ឬ 
រីអក្សសរ ឬនៅថាជា Mnemonic។ វាគ្ឺជា ក្សយគ្ន្ាេឹះនប្រីសប្មារ់ការែំនណីរការអវេីួយ ន្ងិប្រូវបាន្រចេូលនៅក្សែ ងកូ្សែ 
file ន្វីប្រមាណវ ិ្ នីន្ assembler ររស់ ក្សយរញ្ញា នន្ក្សេាវ ិ្ ីេួយ។ 
 ទំរង់ទូនៅ ក្សយរញ្ញា ររស់ស ភីីយូដ ក្សន ញជាពីរដនែក្សែូ រង្ហា ញតាេក្សរណីែូ ខាងនប្កាេ៖   

Opcode Operand ឬ  Opcode Address 
 Opcode ប្បារ់នៅស ីយូ(CU) ឱ្យែំនណីរការទិន្ែន័្យ ន្ិងន្វបី្រមាណវ ិ្ ីននសងៗ ែូ ជាប្រមាណវ ិ្ នី្ពវ

ន្ធ, រក្សែវទិា ឬន្វីការរំលាស់ទីទិន្ែន័្យពីក្សដន្ាងេួយនៅក្សដន្ាងេួយននសងនទៀរ។ 
 Operand គ្ឺជាទិន្ែន័្យដែលប្រូវប្ររិររតិនោយ Opcode។ 
 Address ប្បារ់នៅស ីភយូីឱ្យរក្សអាសយោា ន្ នន្ Operand ដែលប្រូវការយក្សេក្សប្ររិររត។ិ 

PA=ES * 10H + DI 

PA = SS * 10 + SP ( BP ) 
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        ក្សយរញ្ញា ររស់ស ីភយូីដ ក្សន ញជាដនែក្សៗែូ ខាងនប្កាេ៖   
 Arithmetic And Logic 
 Data Transfer 
 Stack Operation 
 ASCII – BCD conversion 
 Bit Shift 

 Comparison 
 Flag Operation 
 Input / Output 
 Looping 
 Signed Numbers , String  

 2.1. គបមាណវិធនីពេនធ និងតក្កវទិា  
 2.1.1. MOV (MOVE) Instruction  

      MOV គ្ឺជា ក្សយរញ្ញា េួយនប្រីសប្មារ់ ំលងទិន្ែន័្យពី Memory(RAM) នៅនា ក្សនៅក្សែ ង 
Register ន្ិងរហ្វ្ញ្ញេ សេក្សវញិពី Register នៅនា ក្សក្សែ ង Memory។ វាអា ន្វីការ ំលងទិន្ែន័្យព ី
Register េួយនៅ Register េួយនៅដែលមាន្ទតីាងំនៅក្សែ ងស ីភីយូ។  
 Syntax  :  MOV dest , source ; យក្សរនេាពីទតីាងំ Source នៅ Destination 
 Source អា នប្រី: នឈ្នា េះ Register ន្ិង Memory(នប្រីអនេរ x, y,…z), Register 

ន្ិង Register, នឈ្នា េះ Register ន្ិងរនេាផ្លា ល់។ ដរេិន្អា នប្រី Memory ន្ិង 
Memory បាន្នទ។ 

 dest អា នប្រី: នឈ្នា េះ Register ន្ិង Memory, Register ន្ិង Register, នឈ្នា េះ 
Register ន្ិងនលខអាសយោា ន្។ 

 ណំា:ំ នៅនពលនប្រី ក្សយរញ្ញា  MOV ប្រូវក្សំណរ់ទីតាងំ dest ន្ិង source ប្រូវមាន្ទ ំែូំ 
ោែ , នរី dest = 8 bits, នន្ទេះ source = 8 bits ន្ិង នរី dest =16 bits នន្ទេះ source= 16 bit ដែរ។ 
ឧទា រណ៍: នប្រី MOV Instruction ជាេួយ Register ន្ងិប្បារ់ពីេ ខង្ហរររស់ Register។  

1. MOV AX , 1234H ;  ំលងរនេា 1234H  ូលក្សែ ង AX register ឬន្ិយយខាកី្សណំរ់រនេា
ឱ្យ AX = 1234H។ នៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី X86Asm IDE នយងីប្រវូនប្រីអន្ គ្េន៍្ PrintHex Ax 
សប្មារ់ន្វីការរង្ហា ញរនេាពីក្សែ ង AX នៅនអប្ក្សង់រនចេញរនេា។  

2. MOV CL , AL ;  ំលងរនេាពកី្សែ ង AL  ូលកាន់្ CL register ; ឬក្សំណរ់CL =AL 
3. MOV CX , DX ;  ំលងរនេាពីក្សែ ង DX នៅោក់្សក្សែ ង CX register 
 ណំា:ំ - ការនប្រីសញ្ញា  ; នៅខាង  ងសរនសរ ក្សយរញ្ញា វាជា comment ែូ ដែលនយងី នប្រី

សញ្ញា  // នៅក្សែ ងភាស្គ C។ 
          - នៅក្សែ ងភាស្គ Assembly នយងីប្រវូយល់ែងឹពកីារនប្ររីញ្ញា នន្េះសខំាន់្េ ខនគ្ 

       2.1.2. ADD (Addition) Instruction   
 ADD គ្ឺជា ក្សយរញ្ញា េួយនប្រសីប្មារ់ប្បារ់នៅ ALU ឱ្យន្វីប្រមាណវ ិ្ ីរូក្សពី ំន្នួ្ នោយ
ទិន្ែន័្យទ១ីប្រូវនៅន ញនោយសវ័យប្រវរតិពី Registser(AX,BX,CX,DX,SI,SI) ន្ិង ទិន្ែន័្យទី២
នៅន ញពី Register/Memory(នប្រីអនេរ x, y, z,…) ន្ិងលទធនលនប្កាយពី ALU គ្ណន្ទរ ួ
នា ក្សនៅក្សែ ង Register ឬ Memory ដែលជាទតីាងំ Destination។  
Syntax : ADD dest , sou ; មាន្ន័្យថា sou = sou + dest  
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ឧទា រណ៍: ការនប្រ ីក្សយរញ្ញា  ADD ជាេួយន្ឹងការនប្រី Register ឬ Memory សូេនេីលការ
សរនសរ ក្សយរញ្ញា គ្ំរែូូ ខាងនប្កាេនន្េះ៖ 
1. ADD AL , CL , គ្ឺជាការរូក្សនលខពីរ នំ្ួន្នោយយក្សរនេាទ១ីពីក្សែ ង AL រូក្សន្ងឹរនេាទី២ 
ក្សែ ង BL ន្ិងលទធនលនា ក្សនៅក្សែ ង AL។ ឬន្ិយយខា ីAL = AL + CL 
2. ADD AX ,1234h ; AX = AX + 1234h នោយ AX ជានឈ្នា េះ Register ទំ ១ំ៦រ ីរ 
3. ADD DX , x ; DX =DX +x : នោយ ADD ជានឈ្នា េះ ក្សយរញ្ញា  ,DX ជានឈ្នា េះ Register 
ន្ិង x ជាអនេរ។ នៅក្សែ ងភាស្គនន្េះប្រកាសអនេរ ១៦រ ីរ  x   dw 1234h 
4. ADD sum , DI ; មាន្ន័្យថា sum = sum + DI 
សោំល់: ការសរនសរនឈ្នា េះ ក្សយរញ្ញា អា នប្រអីក្សសររូ , ្ ទំាងំអស់ ន្ងិរូ ្ក៏ំ្សបាន្។ add sum 
, DI ឬ Add sum, di។  នំ េះការនប្របី្បាស់នឈ្នា េះ Register ក៏្សែូ ោែ ដែរ។ នរនីៅទតីាងំ Dest 
មាន្ទ ំ ំ៨ រ រី ន្ងិ source ក៏្សប្រវូមាន្ទ ំ ំ៨ រ ីរដែរ។ 

2.1.3. Sub (Subtraction) Instruction 
 SUB គ្ឺជា ក្សយរញ្ញា េួយនប្រសីប្មារ់ប្បារ់នៅ ALU ឱ្យន្វីប្រមាណវ ិ្ ីពីែក្សនលខពីរ ំន្នួ្។ 

ការែក្សនលខនោយយក្ស Data1 នៅន ញពី Register ន្ិង Data2 នៅន ញពី Register/Memory 
លទធនលនប្កាយពី ALU គ្ណន្ទរ ួនា ក្សនៅក្សែ ង Register ឬ Memory ដែលជាទីតាងំ Destination។  

 Syntax : Sub dest , sou ; sou = sou – dest ; 
ការនប្រី Sub Instruction ជាេួយន្ឹងការនប្រី Register ន្ិង Memory សូេនេីលការ 

នរៀររារ់ែូ ខាងនប្កាេ៖ 
o Sub AL , CL  ; យក្សរនេាក្សែ ង AL ែក្សន្ងឹ CL ន្ិងនា ក្សលទធនលក្សែ ង AL 
o Sub AX ,1234h ; យក្សរនេាក្សែ ង AX ែក្សន្ឹង 1234h ន្ិងនា ក្សលទធនលក្សែ ង AX 
o Sub  r , DI ; r = r- DI 

2.1.4. DEC (Decrement) Instruction  
DEC ជា ក្សយរញ្ញា េួយសប្មារ់ន្វីការរដន្ថេរនេានលខនៅក្សែ ង Register ឬ Memory េតង
េួយែូ ដែលនយងី នប្រី i=i+1 នៅក្សែ ងភាស្គ C ដែរ។ 

 Syntax : DEC Register 
  MOV CX , 5  ; CX =5 
  DEC CX       ; CX = CX – 1 = 4 
  DEC CX       ; CX = CX – 1 = 3  នយងីអា សរនសរ SUB CX , 2 នសាីន្ឹងសរនសរការ

សរនសរ ក្សយរញ្ញា  DEC  ំន្នួ្ពីរែង។ 
2.1.5. INC (Increment) Instruction  
 INC ជា ក្សយរញ្ញា សប្មារ់ន្វកីាររដន្ថេនលខនៅក្សែ ង Register េតងេួយ។ 

 Syntax : INC Register  
 MOV BX , 1230H  ; ក្សំណរ់ BX = 1230H ឬយក្សរនេា1230h  ូលក្សែ ង Bx 
  INC BX                ; BX = BX + 1 = 1231H ឬសរនសរ Add bx, 1 
  INC BX               ; BX = BX + 1  ឬនយងីសរនសរ ADD BX , 1  
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2.1.7. MUL Instruction 
 Mul ជារញ្ញា េួយនប្រីសប្មារ់ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីការគ្ ណនលខនៅក្សែ ងស ីភីយូ។ នែីេបីន្វី
គ្ ណនលខដ ក្សជារួន្ក្សរណីែូ តារាងប្គ្ឹេះែូ ខាងនប្កាេ ំន េះស្គថ ររយក្សេានប្រ ី៣២ រីរ។ 
  Mul dest ; dest = dest * source 
Multiplication Operand 1 Operand 2 Result 

Byte x Byte AL Register or Memory AX 
Word x Word AX Register or Memory DX:AX 
Byte x Word AL=byte AH = 0 Register or Memory DX:AX 

DwordxDword Eax Register or Memory EAX:EBX 
 ឧទា រណ៍ទ១ី:  ូរនេីលកូ្សែគ្ំរខូាងនប្កាេនែេីបកីារគ្ ណនលខ x(byte) = 10 គ្ ណន្ងឹ 
y(byte)=20 ន្ិងលទធនលនា ក្សនៅក្សែ ង Ax Register។ 

 .Data 
      x     Db     10 ; Declarses x(byte)=10 ;in C : int char x=10 
      y     Db     20 ; Declarses y(byte)=20;in C : int char y=20 
 .Code 
 start: 
       mov al, x  ; al =x មាន្ន័្យថា al នា ក្សរនេា x គ្ិរជារនេាគ្ឺ al = 10 
       mul y ; ax = al x y =x * y ការគ្ ណនលខ Byte*Byte ោ ់ខាររនេាxនា ក្សក្សែ ងal 
       PrintDec ax ; រង្ហា ញរនេានោលែរ់ពីក្សែ ង Ax register នៅ Debug Window 
 Ret  ; Return to operation System 
 end start ; រចេ រ់ក្សេាវ ិ្  ីនោយមាន្ start: ជា នំ្  ចរ់ននតេីក្សេាវ ិ្  ី 

 ណំា:ំ ការប្រកាសប្រនភទអនេរដែលប្រូវនា ក្សនលខជា ំនួ្ន្គ្រ់(Unsigned Number)នន្ទេះប្រូវ
នប្រី db, dw, dd។ តាេឧទា រណ៍ខាងនលីនពលសរនសរ x db 10 ;មាន្ន័្យថាប្រកាសអនេរ 
x = 10។ នយងីអា ែឹងទំ អំនេរ x នេីលការនប្រី data type :db មាន្ន័្យថា Define byte។ 
 ំន េះការនប្រី dw(define word) សូេនេលីឧទា រណ៍ខាងនប្កាេ៖  
 ឧទា រណ៍ទី២: គ្ ណនលខ x(word) =1234h គ្ ណន្ឹង y(word)=5678h ន្ិង
លទធនលនា ក្សនៅក្សែ ង DX:AX 

  .Data 
    x    Dw 1000 ; declares x  as word and x=1000 
    y    Dw 2000 ; declares x as word and x=2000 
.Code 
start: 
     mov ax, x   ; move value x to ax register 
     mul y         ; dx:ax = ax x y = 
     PrintDec ax  ;displays the value in ax in decimal 
     PrintDec dx ;displays the value in dx in decimal  
Ret   
end start 
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ឧទា រណ៍ទី៣: កូ្សែខាងនប្កាេសប្មារ់ន្វី ប្រមាណវ ិ្ ីគ្ ណនលខនប្រីទំ ំ ៣២រ ីរនោយ 
x(dword) =10 គ្ ណន្ងឹ y(dword)=1000 : 

  .Data 
    x   Dd  1000  ; declares x double word and x=1000 
    y   Dd  2000  ; declares x double word and x=2000 
.Code 
start: 
     mov eax, x ; move value x to eax register 
     mul y   ; edx : eax = eax x y  
     PrintDec eax  ;displays the value in eax in decimal 
     PrintDec edx ;displays the value in edx in decimal    
Ret    ;Return to OS 
end start  ;end program 

 2.1.7. Div instruction 
 Div ជា ក្សយរញ្ញា នប្រីសប្មារ់ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីការដ ក្សនលខ ន្ិងការន្វីប្រមាណវ ិ្ ីនន្េះដ ក្ស
ជារួន្ក្សរណីែូ តារាងខាងនប្កាេ៖ ក្សែ ងភាស្គ C នប្រសីញ្ញា  / ។ ឧទា រណ៍ result = x / y 
=Qutient ,  result = x%y =remainder។ 
 Div Register or Memory  ; Ex :25 / 2 
Division Dividend=25 Divisor=2 Quotient Remaider 
Byte / Byte AL=B, AH=0 Mem or Reg AL AH 
Word / Word AX=W, DX=0 Mem or Reg AX DX 
Word / Byte AX = Word Mem or Reg AL AH 
DWord / Word DX:AX=DWord Mem or Reg AX DX 
Dword / Dword Eax Mem or Reg Eax Edx 

.Data 
     num     Db   92  ;declares num double word and num=92 
     two       Db   2    ;declares two double word and two=2 
.Code 
start: 
      mov al, x      ; move the value x to al 
       div y              ;  al = quotient and AH =remainder 
       PrinDec al      ; displays the value in eax in decimal 

      PrintDec ah   ; displays the value in edx in decimal 
getkey  
Ret   
end start 
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            2.2. ពាក្យបញ្ជា តក្កវទិា 
 2.2.1. And instruction 

AND គ្ជឺា ក្សយរញ្ញា េយួនប្រីសប្មារ់ន្វីប្រមាណវ ិ្ រីក្សែវទិាឈ្នែ រ់ន្ឹងអាប្ស័យនលី
ទិន្ែន័្យទាងំពីរ ំន្ួន្ និ្ងលទធនលនា ក្សនៅទីតាងំ Destination នោយអា នប្រីជា Memory ឬ 
Register ន្ិង Source operand អា នប្រីជា Immediate,  Memory, Register។ ក្សែ ងភាស្គ C 
នប្រសីញ្ញា  &&  .ឧទា រណ៍ result = x &&y  

Format :  AND Dest , Source ; Dest = Dest AND Source 
ឧទា រណ៍ន្វបី្រមាណវ ិ្  ី1001 1101b And 10001001b=1000 1001b ន្ិងកូ្សែ: 
.data 
 x db 10011101b ; ប្រកាសអនេរ x នា ក្សនលខ10011101b 
 y db 10001001b ;ប្រកាសអនេរ y នា ក្សនលខ10001001b 
 r db 00000000b 
.code 
start: 
 mov ax, x   ; ax = x , Ax នា ក្សរនេា x   
 and ax, y    ; ax and y ន្វីប្រមាណវ ិ្ រីក្សែវទិាឈ្នែ រ់ន្ងឹ 
 PrintBin ax  ; រង្ហា ញលទធនលនៅនលី Debug Windows 
Ret   ; Return to Os 
end start  ; end the program 

 2.2.2. Or instruction 
OR ជា ក្សយរញ្ញា នប្រសីប្មារ់ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីរក្សែវទិាឈ្នែ រ់ឬ អាប្ស័យនលីរនេានលខទាងំ

ពីរ ន្ិងលទធនលនា ក្សនៅទីតាងំ Dest  នោយទីតាងំនន្េះអា នប្រីជា Memory ឬ Register ន្ិងរនេា
នលខ Source  អា នប្រីជា Immediate,  Memory, Register។ ក្សែ ងភាស្គ C នប្រីសញ្ញា  || 
។ ឧទា រណ៍ result = x || y ។ 

 ក្សេាវ ិ្ ខីាងនប្កាេរញ្ញា ក់្សពកីារនប្រ ីក្សយរញ្ញា  Or នោយក្សេាវ ិ្ ែូី រញ្ញា  And ដែរ   
.data 
x db 10011101b ; ប្រកាសអនេរ x នា ក្សនលខ10011101b 
y db 10001001b ;ប្រកាសអនេរ  y នា ក្សនលខ10001001b 
r db 00000000b 
.code 
start: 
 mov ax, x   ; ax = x , មាន្ន័្យថានប្រី Ax នា ក្សរនេា x   

or ax, y    ; ax or y ន្វីប្រមាណវ ិ្ រីក្សែវទិាឈ្នែ រ់ឬ(Logical or) 
 PrintBin ax  ; រង្ហា ញលទធនលនៅនលីនអប្ក្សង់ Debug Windows 
Ret   ; Return to Os 
end start  ; end the program 
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Format :  Or Dest , Source ; Dest = Dest Or Source 
 2.2.3. Not instruction ; ក្សែ ងភាស្គ C នប្រសីញ្ញា  ! 

NOT ជារញ្ញា នប្រីសប្មារ់ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីរក្សែវទិាឈ្នែ រ់េនិ្។ ការន្វីប្រមាណវ ិ្ រីរស់វាគ្ឺ
រតូរពីនលខ ១ នៅ ០ ន្ិងពីនលខ ០ េក្សនលខ ១ វញិ។ 

Format :  NOt dest  
Data 1001 0001b not  data 0110 1110  
.data  
 x  db 10101100b ; ប្រកាសអនេរ x នា ក្សនលខ10101100 
.code 
Start:    Mov al, x ; al នា ក្សរនេា x នោយ al =x  

 Not al ; ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីឈ្នែ រ់េិន្ 
 PrintHex al ; រង្ហា ញរនេាពកី្សែ ង al នៅនលីនអប្ក្សង់លទធនល 

   Ret 
   Ent start 
 2.3. Data Transfer 

2.3.1. CLD (Clear Direction Flags) 
CLD ជា ក្សយរញ្ញា នប្រសីប្មារ់ឱ្យ DF = 0។ ក្សែ ងការនប្រី String Instruction នរី DF = 0 , 

Pointer Register រដន្ថេ Address រាល់ការប្ររិររតិ Instruction ន្ិេួយៗ។ នរី DF = 1 , 
Pointer Register រន្ថយ Address រាល់ការប្ររិររតិ Instruction ន្ិេួយៗ។ 
Syntax : CLD  ន្ិងការនប្រីប្បាស់Flags គ្ឺ DF 
2.3.2. STD (Set Direction Flags) 

STD ជា Instruction នប្រឱី្យ DF = 1។ ក្សែ ងការនប្រ ីString Instruction នរី DF = 1, 
នន្ទេះ Pointer Register រន្ថយ  Address  រាល់ការប្ររិររតិ Instruction ន្ិេួយៗ។ នរ ីDF = 1, 
Pointer Register រដន្ថេ Address រាល់ការប្ររិររតិ Instruction ន្ិេួយៗ។ 
Syntax : STD ន្ិងការនប្រីប្បាស់Flags គ្ី  DF 
2.3.3. LEA (Load Effective Address) 

រញ្ញា នន្េះនា ក្សនូ្វ Effective Address ររស់ Operand នោយផ្លា ល់នៅក្សែ ងទីតាងំ 
Destination នោយនប្រី 16 bits Register។ 
Syntax : LEA dest. , sou. 
Flags : Unchange 
ឧទា រណ៍:  វភិាគ្ដនែក្សក្សេាវ ិ្ ីែូ ខាងនប្កាេ៖  
ORG  100H ; ក្សំណរ់នលខ Address ែំរូងនន្កូ្សែដែលសរនសរក្សែ ង Emu8086 
.data ; Keyword នន្េះសប្មារ់រចេូ លទិន្ែន័្យឱ្យ Assembler 
DATA DB 23H,48H,40H,80H,90H,39H; The First address of DATA is 0102H 

.code ;Keyword នន្េះសប្មារ់រចេូ ល ក្សយរញ្ញា ឱ្យ Assembler 
LEA DI , DATA ; Load effective address of DATA to DI register . 
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LEA SI , DATA + 4 ; Load effective address of DATA +4 to SI register 
MOV AL , [SI] ; move the value at address that SI point to , to AL reg. 

ret 
ឧទា រណ៍:  ូរវភិាគ្ដនែក្ស ន្ិងនេីលគ្ំរូនន្ក្សេាវ ិ្ ី Assembly ែូ ខាងនប្កាេនែីេបីដសវង
យល់ពីការនប្រីប្បាស់ ក្សយរញ្ញា  LED៖ 
org 100h 
.MODEL SMALL 
.DATA  

DATA1 DW 2000H ; ប្រកាសអនេរ DATA1(16 bit)= 2000h 
DATA2 DW 3000H; ប្រកាសអនេរ DATA2(16 bit)= 3000h 

.CODE 

.STARTUP 
     LEA SI, DATA1 ;នា ក្ស Effect Address នៅក្សែ ង SI Register 
     MOV DI, OFFSET DATA2 ; move the offset address of DATA2  
     MOV BX , [SI] ; ននាររនេានៅអាសយោា ន្ដែល SI  ងអ លនៅ ូលក្សែ ង Bx register 
     MOV CX , [DI]  ; ននាររនេានៅអាសយោា ន្ដែល DI  ងអ លនៅ ូលក្សែ ង CX register 
     MOV [SI] , BX ; ននាររនេាពកី្សែ ង BX Register នៅអាសយោា ន្ដែល SI  ងអ លនៅ 
     MOV [DI] , CX ; ននាររនេាពកី្សែ ង CX Register នៅអាសយោា ន្ដែល DI  ងអ លនៅ 
.EXIT 
2.3.4. LODSB (Load String Byte) 

ន្វីការ ំលងេួយនរពីទីតាងំនែីេនៅ ូលក្សែ ង AL ដែល ងអ លរង្ហា ញនោយ DS:SI។ 
នរីសិន្ DF = 0, នន្ទេះ SI ន្ឹងរនងែនី្នលខ Address នែីេបរីន្តនៅកាន់្ទីតាងំរន្ទា រ់។ នរី DF = 01, 
នន្ទេះ SI ន្ឹងរន្ថយនលខ Address នែីេបរីន្តនៅកាន់្ទីតាងំរន្ទា រ់តាេលំោរ់េយ  
Syntax : LODSB 
Flags : Unchanged    
ឧទា រណ៍: នគ្មាន្ Sourece = “ABCDEF” ។   ូរសរនសរក្សេាវ ិ្ ីនែីេបនី្វកីារននារទិន្ែន័្យពី
ននាទីតាងំ Source នៅកាន់្ននា Destination  នោយនប្រី LODSB instruction។ 

  org 100h ; ក្សណំរ់នលខអាសយោា ន្ឱ្យ IP Register 
.data ; នប្រីសប្មារ់រចេូ លទនិ្ែន័្យ 

   a1 db "Hello Rupp" ; ប្រកាសអនេរ a1 នា ក្ស String byte 
.code  ; នប្រីសប្មារ់រចេូលកូ្សែ 

    LEA SI, a1 ; រចេូ លនលខអាសយោា ន្ែរូំងនន្អក្សសរ H  ូល SI 
    MOV CX, 10 ; cx =10 ដែលនលខ ១០ ជា ំន្ួន្រងវិលជ ំ 
    MOV AH, 0Eh ; AH = OE ដែលនលខ 0Eh ជានលខអន្ គ្េន៍្រង្ហា ញរអួក្សសរ 
    m: LODSB 
     INT 10h ; រង្ហា ញរនេានៅក្សែ ង AL នៅនអប្ក្សង់រនចេញលទធនល 
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    LOOP m 
RET  
2.3.5. LODSW (Load String Word) 

 ំលង String Word ព ីនៅក្សែ ង AX Register ដែល ងអ លរង្ហា ញនោយ DS:SI។ នរ ីDF = 
0, SI ន្ឹងរនងែីន្នលខ Address នែីេបរីន្តនៅកាន់្ទីតាងំរន្ទា រ់។ នរី DF = 01, SI ន្ឹងរន្ថយនលខ 
Address នែីេបរីន្តនៅកាន់្ទតីាងំរន្ទា រ់តាេលំោរ់េយ។ 
Syntax : LODSW 
Flags : Unchanged 
ឧទា រណ៍:  ូរសរនសរក្សេាវ ិ្ ី Assembly នែីេបីននាររួអក្សសរនៅ Data:”Computer 

Architecter “នៅទីតាងំ Destination។ 
2.3.6. XCHG (Exchange) 

XCHG គ្ឺជា ក្សយរញ្ញា ន្វីការផ្លា ស់រតូរធារ នៅក្សែ ង Registers ពីរ ឬរវាង Register ន្ិង 
Memory វញិ។ 
Syntax : XCHG dest , sour 
ឧទា រណ៍: ក្សេាវ ិ្ ីខាងនប្កាេនប្រីភាស្គ Asm នែីេបីន្វីការរតូ ររនេាពី AX=5070H នៅ 
DX = 1112H 

   org 100h ; ក្សណំរ់នលខអាសយោា ន្ចរ់ននតេីនន្ Instruction ែរូំង 
       MOV AX, 5070H ; ននាររនេា Immedeate:5070H  ូលក្សែ ង AX register។ 
               MOV BX, 1112H ; ននាររនេា Immedeate:5070H  ូលក្សែ ង AX register។ 

         XCHG AX , BX  ; ជាការរតូររនេារវាង AX register ន្ិង BX Register។ 
      RET 
 OUTPUT : AX = 1112H , BX = 5070H 
2.3.7. LDS (Load Data Segment) 

 ក្សយរញ្ញា  LDS ន្វីការនា ក្ស Double word memory  ូលនៅក្សែ ង 16-bits Register នា ក្ស 
Word 1 ន្ិង  DS នា ក្ស word 2។ 
Syntax : LDS dest , sour 
Flags : 
ឧទា រណ៍: រក្សលទធនលតាេក្សេាវ ិ្ គី្ំរែូូ ខាងនប្កាេ៖ 

      ORG 100h ; ក្សណំរ់នលខអាសយោា ន្ចរ់ននតេីនន្ Instruction ែរូំង 
  LDS AX, m ; Ax នា ក្សរនេា m នោយ Ax =1234h 
  RET ; ប្រលរ់នៅកាន់្ Os នែេីបនី្វីការរចេ រ់ការប្ររិតររតិ Instruction 
  m  DW  1234h ; ប្រកាសអនេរ m នា ក្សរនេា 1234h  
     DW  5678h      ; ប្រកាសរនេានលខអាសយោា ន្ចរ់ននតេីោក់្សក្សែ ង DS=5678h 

2.3.8. LES , LSS Instruction 
 ក្សយរញ្ញា  LES ន្វីការនា ក្ស Double word memory   ូលក្សែ ង 16-bits Register  នា ក្ស Word 1 

ន្ិង  ES នា ក្ស word 2។  ំដណក្ស LSS instruction នា ក្ស Double word memory  ូលក្សែ ង 16-bits 
Register នា ក្ស Word 1 ន្ិង  DS នា ក្ស word 2។ 
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Syntax : LES dest , sou 
          LSS dest , sou 
ឧទា រណ៍: រក្សលទធនលតាេក្សេាវ ិ្ គី្ំរែូូ ខាងនប្កាេ៖ 

      ORG 100h ; ក្សណំរ់នលខអាសយោា ន្ចរ់ននតេីនន្ Instruction ែរូំង 
  LES AX, m  ; Ax នា ក្សរនេា m , Ax =1234h 
  RET ; ប្រលរ់នៅកាន់្ Os នែេីបនី្វីការរចេ រ់ការប្ររិតររតិ Instruction 
  m  DW  1234h ; ប្រកាសអនេរ m នា ក្សរនេា 1234h 
     DW  5678h  ; ប្រកាសរនេានលខអាសយោា ន្ចរ់ននតីេោក់្សក្សែ ង ES=5678h 

ឧទា រណ៍: រក្ស Output តាេ Program ខាងនប្កាេ៖ 
  ORG 100h ; ក្សណំរ់នលខអាសយោា ន្ចរ់ននតេីនន្ Instruction ែរូំង 
  LSS AX, m ; Ax នា ក្សរនេា m , Ax =1234h 
  RET; ប្រលរ់នៅកាន់្ Os នែីេបនី្វីការរចេ រ់ការប្ររិតររតិ Instruction 
  m  DW  1234h ; ប្រកាសអនេរ m នា ក្សរនេា 1234h 
     DW  5678h ; ប្រកាសរនេានលខអាសយោា ន្ចរ់ននតីេោក់្សក្សែ ង SS=5678h 

2.3.9. MOVSB Instruction 
 ំលងរនេាជានលខ ឬជា String Data ជា Byte ពី DS:[SI] នៅកាន់្ ES:[DI] , នរី DF 

= 0 នន្ទេះ SI =SI +1 ន្ិង DI = DI + 1។ នរី DF = 0 នន្ទេះ SI = SI -1 ន្ិង DI = DI -1   
Syntax : REP MOVSB 

2.3.10. MOVSBW Instruction 
 ំន េះ ក្សយរញ្ញា នន្េះ ំលងរនេានលខ ន្ិងទិន្ែន័្យជា String Data ជា WORD ពី

DS:[SI] នៅ ES:[DI] , នរី DF = 0 ន ីយនលខអាសយោា ន្នក្សីន្េតងពីរគឺ្ SI =SI +2 ន្ិង DI 
= DI + 2។ ដរនរី DF = 0 នន្ទេះនលខអាសយោា ន្េយេតងពីរគ្SឺI = SI -2ន្ងិDI = DI +2  
Syntax : REP MOVSW 
2.3.11. REP instruction  

 ក្សយរញ្ញា  REP នប្រីសប្មារ់ឱ្យរញ្ញា  MOVSB ឬ MOVSW ន្វីការប្ររិររតិនឡងីវញិ រ ូរ
ែល់ CX នសាីសូន្យនទីរឈរ់។  
Syntax : REP MOVSB/MOVSW 
ឧទា រណ៍: រក្ស នេាីយតាេក្សេាវ ិ្ ែូី ខាងនប្កាេ៖ 
CLD ; Clear DF ឱ្យនសាី ០ 
LEA SI, A1 ; នា ក្សអាសយោា ន្ A1  ូលក្សែ ង SI 
LEA DI, A2; នា ក្សអាសយោា ន្ A2  ូលក្សែ ង DI 
MOV CX, 6; Cx នា ក្សរនេា ៦ , CX =6 

REP MOSB ;ប្ររិររតិរ ូរែល់ Cx=0 
RED  
A1  DB 1, 2, 3, 4, 5,6 
A2  DB 6 DUP(0) 

2.3.12. XLAT Instruction 
គ្ឺជា ក្សយរញ្ញា នប្រីសប្មារ់ន្វីការរំដលងនលខជា Byte នៅជាទំរង់ននសង។ ែូ ជានលខ

កូ្សែ ASCII ឬ EBCDIC។ ការន្វីប្រមាណវ ិ្ ីររស់ ក្សយរញ្ញា  XLAT គ្ឺយក្សរនេានៅនលខ
អាសយោា ន្នសាី BX + AL  ូលនៅក្សែ ង AL។ 
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Syntax : XLAT No operand 
       ឧទា រណ៍: រង្ហា ញលទធនលតាេក្សេាវ ិ្ ែូី ខាងនប្កាេនន្េះ៖ 

org 100h 
mov dl, 7ch ; ននាររនេា Immedeate:7CH  ូលក្សែ ង DL register។ 
lea bx, table  ; នា ក្សនលខ Address: “table “  ូលក្សែ ង AL register។ 
mov al, dl  ;  ំលងរនេាពីក្សែ ង DL register នៅោក់្សក្សែ ង AL register។ 
shr al, 4    ; ន្វីប្រមាណវ ិ្ ី SHR  ំន្ួន្ 4 ែង 

      xlat          ; គ្ឺយក្សរនេានៅ Address = BX + AL  ូលនៅក្សែ ង AL។ 
mov ah, 0eh   
int 10h  ; Int10 ន្ិង Function:0eH នប្រីសប្មារ់រង្ហា ញេយួរួអក្សសរនៅនលីនអប្ក្សង់ 
mov al, dl ;  ំលងរនេាពីក្សែ ង DL register នៅោក់្សក្សែ ងAL register។ 
and al, 0fh  ; ន្វីប្រមាណវ ិ្ ី Logical AND 

      xlat  ; គ្ឺយក្សរនេានៅ Address = BX + AL  ូលនៅក្សែ ង AL។            
mov ah, 0eh   
int 10h ; Int10 ន្ិង Function:0eH នប្រីសប្មារ់រង្ហា ញេយួរួអក្សសរនៅនលីនអប្ក្សង់ 
mov ah, 0 
int 16h 
ret 
table db '0123456789abcdef' 
2.3.13. LAHF and SAHF instruction 

នា ក្សទិន្ែន័្យ ូលនៅក្សែ ង AH នូ្វរនេានៅក្សែ ង Flags Register ប្រង់ Low។ SAHF ននាររនេាពី
ក្សែ ង AH  ូលក្សែ ង Flags Register វញិ។ 

  AH bit :   7      6     5      4     3     2     1    0 
                      [SF] [ZF] [0] [AF] [0] [PF] [1] [CF] 

bits 1, 3, 5 are reserved. 
       Syntax : LAHF  ; SAHF 
  ឧទា រណ៍:  ូររក្ស នេាីយតាេក្សេាវ ិ្ ែូី បាន្រង្ហា ញនៅខាងនប្កាេ៖ 

org 100h   add al,bl 
mov al, 0x9c   lahf 
mov bl, 0x64   ret 
2.3.14. IN ន្ិង OUT instruction 

 ក្សយរញ្ញា  IN នប្រីសប្មារ់ន្វីការននាររនេាពី I/O port  ូលនៅកាន់្ក្សែ ង AL ន្ិង AX 
Register។  ំដណក្ស ក្សយរញ្ញា  OUT សប្មារ់ន្វីការននាររនេាពីក្សែ ង AL , AX នៅកាន់្ I/O 
PORT វញិ។ PORT គ្ឺជាក្សដន្ាងរភាា រ់ទំន្ទក់្សទំន្ងរវាងស ីភីយូ ន្ិងឧរក្សរណ៍ខាងនប្ៅដែល
អន្ ញ្ញា រឱ្យឧរក្សរណ៍ទទួលន្ងិរចាូ ន្ទិន្ែន័្យនៅវញិនៅេក្សបាន្។ វាជាក្សដន្ាងផ្លា ស់រតូរទិន្ែន័្យ
រវាងឧរក្សរណ៍ពីរ ឬនប្ ីន្។ 
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Syntax : IN AL(AX) , PORT NUMBER 
                 OUT PORT NUMBER ,AL(AX) 
ឧទា រណ៍: IN AL, P8 ; ននាររនេាពី port p8  ូលនៅកាន់្ AL 

           OUT p8 , AL ; ននាររនេាពីក្សែ ង AL Register នៅកាន់្ Port p8  
អន្ វរត៖   ូររចេូលរនេា byte គ្ឺ 0A7h នៅកាន់្ port 110: 

mov al, 0A7h ; al = 0A7h ,Al នា ក្សរនេា 0A7h ឬ AL Assign រនេា 0A7h  
out 110, al     ; Port 110 = AL , Port 110 នា ក្សរនេាក្សែ ង Al 
mov ax , 0 ; reset register. 
in al, 110 ; read byte from port 110 into AL: 

 ំណា:ំ ការនប្រី ក្សយរញ្ញា ទាងំពីរនន្េះគ្ឺខ សោែ ប្រង់ ក្សយរញ្ញា  IN យក្សរនេាពី PORT នៅ ូលក្សែ ង
ស ីភីយូ ន្ិង OUT យក្សរនេាពកី្សែ ងស ីភយូីនៅកាន់្ PORT វញិ។ 

2.4. Stack Operation 
2.4.1. Push Instruction 

រញ្ញា  Push គ្ឺន្វីការននាររនេាទិន្ែន័្យពីក្សែ ង Register(ax, bx, cx, dx, si, di) នៅកាន់្ននា  
Stack Segment។ ការនា ក្សរនេាពីក្សែ ង Register នៅកាន់្ននានន្េះប្រូវរំនរៀរពីនលខអាសយោា ន្ពី
្ំនៅរូ ។ នោយយក្សអាសយោា ន្មាន្ទនិ្ែន័្យន្វីប្រមាណវ ិ្ ីែក្សន្ងឹ ១ បាន្អាសយោា ន្នន្ទីតាងំ
ដែលប្រូវនា ក្សទិន្ែន័្យ ន្ងិ ន្វតីាេវ ិ្ ីនន្េះរ ូរែល់អស់វា។ 
Note:  ំន េះ  80186 នឡងី SP=SP-2 ន្ងិ SS:[SP]=Operands  

Sytax:         Statement   Machine Code 
      

ឧទា រណ៍:  ូរន្វីប្រមាណវ ិ្ ីននាររនេាពកី្សែ ង AX =1213H ន្ិង CX = 5070H  នៅក្សែ ងននា Stack 
Segment នោយនប្រី SP=1334H  ន្ិង SS = 0700H។ 
1.   ូរន្វកីារគូ្ររូររញ្ញា ក់្សពកីារននាររនេាពី Register នៅកាន់្ននា  Stack Segment។ 
2.   ូរនប្រីក្សេាវ ិ្ ី Debug នែីេបនីនាររនេាែូ ក្សែ ងសំន្ួរ a.។ 
3.   ូរនប្រីក្សេាវ ិ្ ី Emu8086 នែីេបនីនាររនេាែូ ក្សែ ងសំន្ួរ a.។ 

 នេាីយ 
1. គូ្ររូររញ្ញា ក់្សពកីារននាររនេាពីក្សែ ង Register នៅកាន់្ននា  Stack Segment 

 

Push Register 
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2. Debug Program 
MOV AX, 1213H ; Move the value of 1213H to AX register 
MOV  CX , 5070H ; Move the value : 5070H to CX register. 
MOV DX, 0700H ; Move the value 0700H to DX register. 
MOV SS,DX ; Move the value of DX register to SS Register. 
MOV SP, 1334H ; Move the immediate 1334H to SP register 
PUSH AX ; Transfer data in AX register to the Stack point to by SP register  
PUSH CX 
INT 3 

0700:1330 70 50 13 12 ; Store data in memory DS:1330H=70H, DS:1331H=50H 
3. ក្សេាវ ិ្  ីEmu8086  
OGR 100H ; ក្សណំរ់អាសយោា ន្នន្ ក្សយរញ្ញា ែរូំង 

MOV DX, 0700H ; ននាររនេា Immedeate:0700H  ូលក្សែ ង Dx register។ 
MOV SS, DX  ; ននាររនេាពកី្សែ ង Ax register  ូលក្សែ ង Dx register។ 

    MOV AX, 1213H ; ននាររនេា Immedeate:1213H  ូលក្សែ ង Ax register។ 
MOV  CX , 5070H  ; ននាររនេា Immedeate:5070H  ូលក្សែ ង Cx register។ 
MOV SP, 1334H ;  ននាររនេា Immedeate:1334H  ូលក្សែ ង SP register។ 
PUSH AX ;  ំលងរនេាពីក្សែ ង AX register នៅកាន់្ននា Stack Segments 
PUSH CX 

RET ; ប្រលរ់នៅកាន់្ OS នែេីបនី្វីការរចេ រ់ការប្រររិរតិ ក្សយរញ្ញា  
OUTPUT :0700:1332 12 13 ន្ងិ0700:1330  50 70 
Practice: នគ្មាន្ដនែក្សនន្ក្សេាវ ិ្ ីនៅក្សែ ង emu8086 IDE ែូ ខាងនប្កាេ៖ 
Org 100h 
.data 
 arrays db 50h, 60h ;ប្រកាសអនេរ arrays នា ក្សរនេា 50h ន្ិង 60h 
.code 
 MOV BX , offset arrays ; ននាររនេានលខអាសយោា ន្ arrays  ូលក្សែ ង Bx register  

MOV  SP, 1334h ;ននាររនេា Immedeate:1334H  ូលក្សែ ង SP register។ 
           PUSH [BX] ; ននាររនេានៅអាសយោា ន្ដែល BX   ងអ លនៅ ូល Stack Segment 
a.  ូរពន្យល់ PUSH [BX] ឱ្យបាន្នក្សាេះក្សាយ។ 
b.  ូររង្ហា ញទនិ្ែន័្យនៅក្សែ ងននា Stack Segments រន្ទា រ់ពីប្ររិររតិ PUSH [BX]? 
2.4.2. Pop Instruction 

Pop គ្ឺជា ក្សយរញ្ញា សប្មារ់ន្វកីារននាររនេាពីក្សែ ងននា Stack Segment នៅកាន់្ Register 
វញិ។ ការននាររនេាពីននា Stack Segment នៅកាន់្ Register នោយគ្ិរពី Address រូ នៅ្ំ
នោយរដន្ថេេតងេួយ។ SP register  ងអ លនៅអាសយោា ន្ណា,អាសយោា ន្នន្ទេះគ្ឺជា Address 
ែំរូងដែលប្រូវយក្សទិន្ែន័្យន ញ។ 
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ឧទា រណ៍:  ូរសរនសរក្សេាវ ិ្ ីនែីេបនី្វកីារននាររនេាពីននា Stack Segment តាេរូរក្សែ ង នំៅ AX 
ន្ិង CX នោយមាន្ SP=1330H ន្ិង SS = 1400H។ 

 
Debug  Program 

 
E SS: 1330 70 50 13 12 ; SS:1330H=70H ,SS:1331H=50H , SS:1332H =13,… 
MOV SP, 1330H ; SP នា ក្សរនេា 1330H  
MOV  DX , 1400H ; ននាររនេា Immedeate:1400H  ូលក្សែ ង DX register  
MOV SS , DX  ; ននាររនេាពកី្សែ ង Dx register  ូលក្សែ ង SS register  
POP AX ; ននាររនេាពីននា Stack នៅកាន់្ AX register  ងអ លនោយ SP register 
POP CX ; ននាររនេាពីននា Stack នៅកាន់្ CX register  ងអ លនោយ SP+2 register 
INT 3 
OUTPUT : DX = 5070H , CX = 1213H 

         Practice: នគ្មាន្ក្សេាវ ិ្ ីែូ ខាងនប្កាេ៖ 
- E 1300 50 , 60 
- MOV BX , 1200 
- MOV  SP, 1300 
- POP [BX] 

  a.   នរី POP [BX] មាន្ AM នឈ្នា េះអវ?ីពន្យល់វាឱ្យបាន្នក្សាេះក្សាយ។ 
b.    ូរន្វីការរង្ហា ញ Data នៅក្សែ ងននា Stack Segment រន្ទា រ់ពីប្ររិររត ិPOP [BX]? 
2.4.3. RET instruction 

នប្រីសប្មារ់ប្រលរ់នៅកាន់្ទំរង់ការនែីេេួយនោយ ូលនៅកាន់្ near ឬ far call វញិ ឬនប្រី
សប្មារ់ប្រលរ់នៅកាន់្ប្រព័ន្ធប្ររិររតិវញិ។  
Sytax : RET 

 ORG 100h  ; for COM file. 
  CALL p1 ; នៅ Proceture p1 េក្សប្ររិររត ិ



 

65 

  ADD AX, 1 ; AX = AX +1 គ្ឺជាការរូក្សនលខរវាងរនេានៅក្សែ ង AX  +1 
  RET         ; return to OS. 
  p1 PROC near     ; procedure declaration. 
      MOV AX, 1234h 
      RET     ; return to caller. 

p1 ENDP 
  2.4.4. PUSHA Instruction  

        នប្រីសប្មារ់ន្វីការននាររនេាពីក្សែ ង AX, BX, CX, DX, SI, DI, SP Register  ូលនៅ
កាន់្ននា Stack Segment។  

         Syntax : PUSHA 
  2.4.5. POPA Instruction  

  ននាររនេាពីក្សែ ងននា Stack Segment  ូលនៅកាន់្ AX, BX, CX, DX, SI, DI, SP  
         Syntax : POPA 

      Syntax : CLD 
       Flags : DF 

2.4.6. PUSHF Instruction 
នា ក្សរនេាពីរក្សែ ង Flags Register នៅកាន់្ននា Stack Segment។ 
ORG 100H 
MOV SP, 1334H       ;ននាររនេា ១៣៣៤  ូលក្សែ ង SP Register 
MOV AL, 0X9C ;ននាររនេា 0x9C  ូលក្សែ ង AL Register 
MOV BL, 0X64 ;ននាររនេា 0x64  ូលក្សែ ង BL Register 
ADD AL, BL ; AL = AL + BL 
PUSHF  ;  
RET  
 OUTPUT : SS:1332H =0257H 
 ំណា:ំ  ំន េះ ក្សយរញ្ញា  POPA, PUSHA ន្ិង Pusha នប្រីជាេួយនឈ្នា េះស ីភយូី
(CPU), ចរ់ព ី80186 នឡងីនៅ។ 

           2.5. ASCII –BCD Conversion 
ប្រមាណវ ិ្ ីន្ពវន្ធ BCD ន្ិងការនប្រីប្បាស់នលខ ASCII ក្សែ ងអងា ងច,ំ ការសរនសរកូ្សែ ន្ិងការ

ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីននសងៗជាការសំខាន់្ក្សែ ងការសរនសរភាស្គ Assembly ន្ិងន្វីប្រមាណវ ិ្ ីនោយផ្លា ល់
ជាេួយន្ឹងស ីភីយូ។ តារាងខាងនប្កាេរង្ហា ញពីនលខប្គ្ឹេះសប្មារ់ន្វីការរំដលងនោលពីរនៅនោលែរ់
បាន្នលឿន្រំន រ។ 
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2.5.1. ប្រមាណវ ិ្ នី្ពវន្ធ BCD  
នលខប្រព័ន្ធនោលពីរដែលមាន្ទំ ៤ំ រ ីររំណាងឱ្យនលខពី ០ នៅ ៩ នៅថា BCD ឬ

នៅថា Binary Code Decimal ។ 
Decimal       BCD  Hexadecimal 

0 0000   0H 
1 0001   1H 
2 0010   2H 
3 0011   3H 
4 0100   4H 
5 0101   5H 
6 0110   6H 
7 0111   7H 
8 1000   8H 
9 1001   9H 

 
នលខ BCD នប្រីប្បាស់នៅក្សែ ងប្រព័ន្ធក្ស ំពយូទ័រមាន្ពីរប្រនភទគ្នឺលខ Unpacked  BCD ន្ិង  

Packed BCD។ 
- Unpacked BCD: គ្ជឺានលខនោលែរ់េួយនោយេួយរួនសាីន្ឹង ៤ រ ីរនលខនោលពីរ 

នោយក្សំណរ់បាន្ជា Low 4 bit ជានលខ BCD ន្ិង Upper 4 bit មាន្រនេានសានី្ឹងនលខ0 
ឧទា រណ៍  Dec  Unpacked BCD 

7                      07 
-   Packed BCD: វាជានលខក្សែ ងប្រព័ន្ធ BCD (Decimal)។ 

ឧទា រណ៍: 1.  10010010 ជានលខ Packed BCD នប្ េះ 1001 ជានលខ BCD ន្ិង  0010 ក៏្ស
ជានលខ BCD ដែរ។ 

2.    នរីនលខ 11000111 ជាប្រនភទ Packed BCD ឬ Unpacked BCD? គ្ឺេិន្
ដេន្ជានលខ Packed BCD នទ។ ពីនប្ េះនលខ 1100b េិន្ដេន្ជានលខ BCD។ នោយនលខ 
BCD មាន្នលខពសូីន្យែល់នលខប្បារំនួ្ ន យីនលខនោលពីរ 1100b = CH។ 
2.5.2. នលខ ASCII  

នៅក្សែ ងការនប្រីប្បាស់នលខនោលែរ់ជាប្រនភទ ASCII រំណាងឱ្យនលខពីសូន្យែល់នលខ
ប្បារំួន្។ ន យីនពលដែលនយងី    Key ឬ នប្រីរនេានលខសូន្យនៅក្សែ ងសញ្ញា  “ ” គ្ឺ “0” មាន្រនេា
នោលពីរនសាីនឹ្ង 011 0000(30H) គ្ឺសប្មារ់នតល់នៅឱ្យក្ស ំពយូទ័រ។ នលខនោលពីររន្តរន្ទា រ់ែូ 
បាន្រង្ហា ញក្សែ ងតារាងប្គ្េឹះខាងនប្កាេគ្រឺង្ហា ញនលខកូ្សែមាន្រនេាសេេូលនៅនលខនោលែរ់ប្បាេំួយ 
ន្ិងនោលែរ់៖ 
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Key ASCII 

HEX                        BIN 
0 30 011 0000 
1 31 011 0001 
2 32 011 0010 
3 33 011 0011 
4 34 011 0100 
5 35 011 0101 
6 36 011 0110 
7 37 011 0111 
8 38 011 1000 
9 39 011 1001 

ឧទា រណ៍: នប្រី Unpacked, Packed BCD ន្ិង ASCII នែីេបតីាងឱ្យនលខនោលែរ់៖ 
a. 12  b. 3456  
a. នលខ 12 =0102h ជានលខ Unpacked ; 12 Packed BCD ; 3132h នលខ ASCIII 
b. 3456 =03040506h ជានលខ Unpacked ; 3456 Packed BCD ; 33343536h នលខ

ក្សែ ងកូ្សែ ASCII 
2.5.3. ការរដំលងពនីលខ ASCII នៅ BCD  

ការែំនណីរការទិន្ែន័្យនលខជាប្រនភទ BCD នៅក្សែ ងក្ស ំពយូទ័របាន្ នន្ទេះនលខជា ASCII 
កូ្សែដែលនតល់តាេរយេះ Keyboard នន្ទេះប្រូវរំដលងវានៅជានលខ BCD។ ន យីនែីេបរីំដលងពី 
ASCII នៅ Packed BCD ឬ Unpacked BCD ជាេ ន្សនិ្។ 
2.5.4. ការរដំលងព ី ASCII នៅ Unpacked BCD  

នែីេបនី្វីការរំដលងពីនលខ ASCII នៅនលខ Unpacked BCD, អែក្សនប្រីប្បាស់ប្រូវក្សំណរ់
នលខ “011” ប្រង់ Higher 4 bits នន្នលខ ASCII។ នែីេបីន្វីបាន្ែូ នន្េះរាល់នលខន្ិេួយៗ
ររស់ ASCII ប្រូវន្វីប្រមាណវ ិ្ ី AND ជាេួយរនេា 00001111(0FH)។ ឧទា រណ៍ខាងនប្កាេ
គ្ឺជាការរំដលងនលខ ASCII នៅជា Unpacked BCD: 

ឧទា រណ៍:  ូរន្វកីារវភិាគ្ ន្ិង រក្សលទធនលពីក្សេាវ ិ្ ីខាងនប្កាេ៖ 
.data 
  Ascii db "3456" ;ប្រកាសអនេរ ASCII នា ក្សនលខ 31h,32h,33h,… 

      unpacke_BCD dd 0;ប្រកាសអនេរ unpacke_BCD នា ក្សនលខ 0 
  .code 
  start: 
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  mov ecx, 2 ; cx = 2 សប្មារ់ការន្វីប្រមាណវ ិ្  ីំន្ួន្ពីរែង 
  mov ebx, offset Ascii ; bx = Ascii ដែលជានលខអាសយោា ន្នន្ទិន្ែន័្យ 

lea edi, unpacke_BCD ; di = unpacke_BCD  
     back: 
   mov ax, [ebx] ; Bx ចរ់យក្សរនេា២ Bytes ពី Memory  ូល AX 
   and ax, 0F0Fh ; ax = ax and 0X0F0Fh 
   xchg ah, al ; ន្វីការផ្លា ស់រតូររនេារវាង al នៅ ah 
   mov [edi+2], ax ; ននាររនេាលទធនលពីក្សែ ង Ax នៅ [di+2] 
   add ebx, 2  ;ន្វីរនងែីន្ Address ក្សែ ង ebx េតង ២ 
   sub edi, 2 ; ន្វរីនងែីន្នលខ Address ក្សែ ង edi េតង ២  
   dec ecx ; ន្វីការរន្ថយនលខក្សែ ងេតងេួយ  
   jnz back ; នឆ្លព េះនៅកាន់្ back 
     printf("Unp_BCD=%lx \n",unpacke_BCD); 
    getkey  ; ន្វីការទរ់នអប្ក្សង់រនចេញលទធនល 
  ret  ; ប្រលរ់នៅកាន់្ OS ន្វីការរចេ រ់ការប្ររិររតិ ក្សយរញ្ញា  
  end start ; រចេ រ់ក្សេាវ ិ្  ី
2.5.5. ការរដំលងព ី ASCII នៅ packed BCD  

ក្សែ ងការន្វីការរំដលងនលខ ASCII នៅនលខ Packed BCD តាេពីរជំហាន្៖ 
1. ប្រូវរំដលងជា Unpacked BCD  
2. រន្ទា រ់េក្សនសវំាឱ្យនៅជា Packed BCK នោយន្វីតាេប្រមាណវ ិ្ ខីាងនប្កាេ៖ 

- ននារ Data  ូលក្សែ ង Register 
- ន្វីប្រមាណវ ិ្ ី AND រវាងរនេាក្សែ ង Register ជាេួយ 0F0FH 
- ន្វីប្រមាណវ ិ្ ី XCHG រវាងរនេាក្សែ ង AH ន្ិង AL 
- ន្វីប្រមាណវ ិ្ ី SHL ក្សែ ង AH  ំន្ួន្ ៤ ែង 
- ន្វីប្រមាណវ ិ្ ី OR រវាងរនេាក្សែ ង AH ន្ិង AL 

ឧទា រណ៍ខាងនប្កាេរញ្ញា ក់្សពីការរំដលងពី ASCII នៅជា Packed BCD: 
    Key  ASCII  PACKED BCD 
      4   34   0110100 
       7   37   0110111 
   ូរនេីល ន្ងិន្វីការវភិាគ្ក្សេាវ ិ្ ីែូ ខាងនប្កាេ៖  
   .data 

     Ascii db "47" ; ប្រកាសអនេរ Ascii នា ក្សនលខ 34h, 37h 
     Pack_BCD db 0 ;ប្រកាសអនេរ Pack_BCD នា ក្សនលខ 0 

  .code 
  Start: 
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mov ebx ,offset Ascii 
mov ax, [ebx] 
and ax, 0f0fh 
xchg ah, al 
mov cl, 4 
shl ah, cl 

or al,ah 
mov Pack_BCD, al 
printf("Unp_BCD=%x \n",Pack_BCD) 
getkey()  
ret 
end start 

2.5.6. ការរដំលងព ី Packed BCD នៅ ASCII  
  ក្សែ ងការន្វីប្រមាណវ ិ្ ីរំដលងពនីលខ Packed BCD នៅនលខកូ្សែ ASCII នន្ទេះប្រូវអន្ វរតតាេ
ជំហាន្តាេលំោរ់លំនោយែូ ខាងនប្កាេ៖ 

  -  ប្រូវរំដលងនៅ Packed BCD នៅ Unpacked BCD  
  -  ននារ Data  ូលក្សែ ង AL Register 
  -  ននាររនេាពី AL to AH 
  -  ន្វបី្រមាណវ ិ្  ីSHR ក្សែ ង AH  ំន្ួន្ ៤ ែង 
  -   ន្វីប្រមាណវ ិ្ ី AND រវាងរនេាក្សែ ង AX ជាេួយរនេា OFOFH 
2. យក្សនលខ Unpacked BCD នន្េះ OR ជាេួយរនេា 30H។  
ឧទា រណ៍ខាងនប្កាេរញ្ញា ក់្សពីការរំដលងពី Packed BCD នៅជា ASCII: 
Packed BCD  Unpacked BCD 
29 02  and 09 
10 00000010 and 00001001 
 ូរន្វកីារវភិាគ្ក្សេាវ ិ្ ែូី ខាងនប្កាេនែេីបនី្វកីាររដំលងព ី Packed BCD នៅ ASCII: 
.data 

     Pack_BCD db 0x47 ;ប្រកាសអនេរ Pack_BCD នា ក្សរនេា 0x47 
     Ascii dw 0; ប្រកាសអនេរ Ascii នា ក្សរនេា 0 
 .code 
 start: 
  lea ebx,Pack_BCD  ; នា ក្ស Effective Address នៅ bx 
  mov al, [ebx]        ; AL នា ក្សរនេាដែលបាន្េក្សពី Bx  ងអ លនៅ 
  mov ah, al       ; រចេូ លរនេា AL នៅ AH នែីេបបីាន្ AH = AL 
  mov cl, 4   ; រចេូ លរនេា 4 នៅ AH នែីេបបីាន្ CL = AL  
  shr ah, cl  ; ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីរកំ្សិលនលខនោលពីរ នំ្ួន្ ៤ ែង 
  and ax, 0x0f0f ; ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីរក្សែ And ax = ax and 0x0f0f 
  or ax, 0x3030 ; ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីរក្សែax = ax or 0x3030 
  mov Ascii, ax ; រចេូ លរនេា AX នៅ Ascii នែីេបបីាន្ Ascii = ax 
    printf("Unp_BCD=%x \n",Ascii) ;រង្ហា ញរនេានៅនលីនអប្ក្សង់រនចេញរនេា 
    getkey(); Pause Screen ន យីនពល    Key ននសងៗនែីេបរីិទវា 

ret 
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end start 
2.5.7.  BCD Addition 

DAA គ្ឺជា ក្សយរញ្ញា នប្រីរន្ទា រ់ពីប្រមាណវ ិ្ រូីក្ស BCD នែេីបរីំដលងលទធនលនៅជា BCD 
ប្រឹេប្រូវ។ វារដន្ថេនលខ ៦ នៅនលី Lower 4 bits នន្ AL នរី LN > 9 ឬ នរី AF = 1។ វារដន្ថេ
នលខ ៦ នៅនលី Upper 4 bits នន្ AL នរី UN > 9 ឬ នរ ីCF = 1។ 
ទរំង់ទូនៅ:   DAA  ;  
Flags : SF , ZF , AF , PF, CF , OF 
ឧទា រណ៍:  ូរវភិាគ្ ន្ិងរក្សលទធនលតាេក្សេាវ ិ្ ីែូ ខាងនប្កាេ៖ 
.Data 
    x       Db   78h ; ប្រកាសអនេរ x នែីេបនីា ក្សរនេា 78h 
    y       Db   68h; ប្រកាសអនេរ y នែីេបនីា ក្សរនេា 68h 
.code 
Start: 

  MOV  AL, x ; ននាររនេា x  ូលក្សែ ង AL register។ 
ADD AL,  y ; ន្វីការរូក្សនលខរវាងរនេានៅក្សែ ង AL ជាេួយន្ឹងរនេាក្សែ ង y 
DAA ; យក្សលទធនលនៅក្សែ ង AL ដក្សឱ្យនៅជានលខ BCD ប្រឹេប្រូវ។ 
.if Carry? ; នរីសិន្ Carry នសាីន្ឹង ១ អន្ វរត Mov ah, 1 
      mov ah, 1 
 .endif 
PrintHex ax 

         Ret 
 End start 

ឧទា រណ៍ 2: រក្សលទធនលពីក្សេាវ ិ្ ីខាងនប្កាេ៖ 
  MOV  AL, 97H; ននាររនេា Immediate :97H  ូលក្សែ ង AL register។ 

ADD AL, 38; ជាការរូក្សនលខរវាងរនេានៅក្សែ ង AL ជាេួយន្ឹង 38H 
DAA ; យក្សលទធនលនៅក្សែ ង AL ដក្សឱ្យនៅជានលខ BCD ប្រឹេប្រូវ។ 

2.5.8. BCD Subtraction 
DAS (Decimal Adjust after Subtraction)  គ្ឺនប្រីរន្ទា រ់ពីប្រមាណវ ិ្ ីែក្សនលខ BCD  

នែីេបនី្វីការរំដលងលទធនលនៅជា BCD ប្រឹេប្រូវ។ វាែក្សនលខ៦ នៅនលី Lower 4 bits នន្ AL នរី 
LN > 9 ឬ នរ ីAF = 1។ វាែក្សនលខ ៦ នៅនល ីUpper 4 bits នន្ AL នរី UN > 9 ឬ នរី CF = 1
។ 
Format:   DAS  ;  
Flags: SF, ZF, AF, PF, CF, OF 
ឧទា រណ៍១: រក្សលទធនលពីក្សេាវ ិ្ ីខាងនប្កាេ៖ 

  MOV  AL, 97H; ននាររនេា Immediate :97H  ូលក្សែ ង AL register។ 
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SUB AL, 38H ; ជាការែក្សនលខរវាងរនេានៅក្សែ ង AL ជាេួយន្ឹង 38H 
DAS ; យក្សលទធនលនៅក្សែ ង AL ដក្សឱ្យនៅជានលខ BCD ប្រឹេប្រូវ។ 
MOV [450] , AL ; ; ននាររនេាពីក្សែ ង AL register នៅកាន់្នលខ Addr:450 

ឧទា រណ៍២: រក្សលទធនលពីក្សេាវ ិ្ ីខាងនប្កាេ៖ 
  MOV  AL, 97H ; ននាររនេា Immediate :97H  ូលក្សែ ង AL register។ 

SUB AL, 38H; ជាការែក្សនលខរវាងរនេានៅក្សែ ង AL ជាេួយន្ឹង 38H 
DAS; យក្សលទធនលនៅក្សែ ង AL ដក្សឱ្យនៅជានលខ BCD ប្រឹេប្រូវ។ 
MOV [450] , AL ; ; ននាររនេាពីក្សែ ង AL register នៅកាន់្នលខ Addr:450 
MOV [451] , AL 

   2.5.9.  AAA(ASCII Adjust After Addition) 
AAA នន្េះគ្ឺនប្រីរន្ទា រ់ពី ក្សយរញ្ញា  ADD ដែលបាន្រូក្សនលខពីរ ASCII។ វាមាន្រួន្ទទី

រំដលងនលខលទធនលដែលបាន្េក្សពី ADD នៅជានលខ Unpacked BCD។ ការប្ររិររតិររស់
វាពិន្ិរយនៅនលរីនេា LN(Lower Nibble) នន្ AL។ នរី LN មាន្រនេាព ីAF ឬ AF = 1, AAA ន្វី
ការដេេ 0110(6H) នៅនលី AL ន្ិងរដន្ថេនលខ 1h នៅនល ីAH រន្ទា រ់េក្សល ររនេាក្សែ ង HN ររស់ 
AL។ នែីេបលីទធនលជា ASCII ប្រូវនប្រី ក្សយរញ្ញា  OR ជាេយួន្ឹងរនេា 30H។ 
Format:   AAA  ;  
Flags: SF, ZF, AF, PF, CF, OF 
ឧទា រណ៍1: រក្សលទធនលពីក្សេាវ ិ្ ីខាងនប្កាេ៖ 

  MOV  AL, 37H; ននាររនេា Immediate :37H  ូលក្សែ ង AL register។ 
ADD AL, 39H; ជាការរូក្សនលខរវាងរនេានៅក្សែ ង AL ជាេួយន្ឹង 31H 
AAA; រំដលងនលខលទធនលដែលបាន្េក្សព ីADD នៅជា Unpacked BCD 
OR AX , 3030h ;  
MOV [450] , AX 

ឧទា រណ៍2: រក្សលទធនលពី Program ខាងនប្កាេ៖ 
  MOV  AL, 37H ; ននាររនេា Immediate :37H  ូលក្សែ ង AL register។ 

ADD AL, 38 
AAA រំដលងនលខលទធនលដែលបាន្េក្សពី ADD នៅជា Unpacked BCD 
OR AX , 3030 
MOV [450] , AL 
INT 3 

2.5.10.  AAS (ASCII Adjust After Subtraction) 
AAS នន្េះគ្ឺនប្រីរន្ទា រ់ពី ក្សយរញ្ញា  SUB ដែលបាន្ែក្សនលខពីរ ASCII។ វាមាន្រួន្ទទី

រំដលងនលខលទធនលដែលបាន្េក្សព ីSUB នៅជា Unpacked BCD ការប្ររិររតិររស់វាពិន្ិរយ
នៅនលីរនេា Lower Nibble នន្ AL។ នរី LN មាន្រនេាពី AF ឬ AF = 1, AAA ែក្ស 0110 
ពី AL, ន្ិងែក្សនលខ 1 ពី AH ន្ិង ល ររនេាក្សែ ង AH។ នែីេបលីទធនលជា ASCII ប្រូវ OR ជាេួយ
រនេា 30H។ 
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Format:   AAS  ;  
Flags: SF, ZF, AF, PF, CF, OF 
ឧទា រណ៍:  រក្សលទធនលព ីProgram ខាងនប្កាេ៖ 

  MOV  AL, 39 ; ននាររនេា Immediate :39  ូលក្សែ ង AL register។ 
SUB AL, 34 ; ជាការែក្សនលខរវាងរនេានៅក្សែ ង AL ជាេួយន្ឹង 34H 
AAS; រំដលងនលខលទធនលដែលបាន្េក្សព ីSUB នៅជា Unpacked BCD 
MOV AL, 30 
MOV [450] , AL 
INT 3 

2.5.10.  AAM (ASCII Adjust After Multiplication) 
 AAM  ក្សយរញ្ញា នប្ររីន្ទា រ់ពី MUL ដែលបាន្គ្ ណនលខព ីUnpacked BCD ដែល Input 

Data ជា ASCII។ វាន្វីការរំដលងលទធនលក្សែ ង AL ជានលខ Hexa នៅជា Unpacked BCD, 
នោយយក្សនលខក្សែ ង AL ដ ក្សន្ឹង 0AH (នរីគ្ិរជា Dec ប្រូវយក្សនលខក្សែ ង AL រំដលងជា Dec រ ួន្ឹង 
១០), បាន្ Quotient នា ក្សក្សែ ង AH ន្ិង Remainder នា ក្សក្សែ ង AL។ 
Flags: SF, ZF, AF, PF, CF, OF 
ឧទា រណ៍1: រក្សលទធនលពី Program ខាងនប្កាេ៖ 

  MOV  AL, “9” ; ននាររនេា Immediate :37H  ូលក្សែ ង AL register។ 
AND  AL, 0Fh ; ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីឈ្នែ រ់ឬរនេាក្សែ ង DL ជាេយួន្ឹង OFh 
MOV  DL, "7” ; ននាររនេា Immediate :37H  ូលក្សែ ង DL register។ 
AND  DL, OFh ; ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីឈ្នែ រ់ន្ឹងរនេាក្សែ ង DL ជាេួយន្ឹង OFh 
MUL DL ; ការគ្ ណនលខរនេាក្សែ ង AL ជាេយួន្ឹង DL 
AAM      ; ន្វីការរំដលងលទធនលក្សែ ង AL ជានលខ Hexa 
OR AX , 3030H 

ឧទា រណ៍2:  a. សរនសរក្សេាវ ិ្ ី Assembly ខាងនប្កាេនែីេបគី្ ណនលខ 38hx38H: 
                        b. រក្សលទធនលពីក្សេាវ ិ្ ីក្សែ ង a. 

2.5.12. AAD (ASCII Adjust Before Division) 
 AAD គ្ឺជា ក្សយរញ្ញា នប្រីេ ន្ ក្សយរញ្ញា  DIV នែីេបីរំដលងនលខរួដ ក្ស(Dividend) នៅ

ជា Unpacked BCD។ វាន្វីការរំដលងនលខ Dividend នោយយក្សនលខក្សែ ង AH គ្ ណន្ឹង 
10(A), រ ួយក្ស Product រូក្សរនេាក្សែ ង Al។  
Format:   AAD  ;  
Flags: SF, ZF, PF, OF 
ឧទា រណ៍: រក្សលទធនលពកី្សេាវ ិ្ ីខាងនប្កាេ៖ 

  MOV  AX, 3238 ; ក្សណំរ់ AX នា ក្សរនេា 3238 
MOV BL , 37     ;  ក្សណំរ់ BL នា ក្សរនេា 37 
AND BL , 0Fh   ; BL = BL and OFH 
AND AX , 0F0Fh ; AX = AX and OF0Fh 



 

73 

AAD      ;ន្វីការរំដលងនលខលទធនលឱ្យនៅជាលទធនលប្រេឹប្រូវ 
DIV BL ; AL = AL/ BL 
OR  AX , 3030 
INT 3 

 2.6. Bit Shift 
 2.6.1. ROR(Rotate right) 

ROR គ្ឺជា ក្សយរញ្ញា េួយនប្រសីប្មារ់រកំ្សិលនលខនោលពរីពខីាងនវវងនៅខាងស្គត ,ំ នោយ Bits 
ប្រង់ LSB ប្រូវនៅរំនពញនៅប្រង់ Bits MSB ន្ិង កាា យនៅជា CF។ 
Syntax:  ROR Reg , CL 

Reg អា នប្រីទំ  ំ8 bits ឬ 16 bits  

- CL នា ក្ស ំន្នួ្ែងនន្ Rotate Right 
ឧទា រណ៍: 

MOV AL , 36H ; AL = 0011 0110 
ROR  AL , 1     ; AL = 0001 1011  CF=0 
ROR  AL , 1     ; AL = 1000 1101  CF=1 
ROR  AL , 1     ; AL = 1100 0110  CF=1 

ឧទា រណ៍:  ូរសរនសរក្សេាវ ិ្ ីេួយរារ់នលខ 1 នៅក្សែ ង Byte េួយ។ 
From the data segment 

DATA1 DB 97H 
COUNT DB ? 

From the code segment 
SUB BL,BL 
MOV DL,8 
MOV AL,DATA1 

Againt: ROL AL,1 
 NC NEXT 
 INC BL 

Next:  DEC DL 
JNZ Againt 

       MOV COUNT ,BL 
 

ឧទា រណ៍:  ូរសរនសរក្សេាវ ិ្ ីេួយរារ់នលខ 1 នៅក្សែ ង word េួយ។ 
2.6.2. ROL(Rote Left) 

ROL គ្ឺជា ក្សយរញ្ញា េួយនប្រសីប្មារ់ន្វីការរកំ្សិលនលខនោលពីរ ពសី្គត នំៅខាងនវវង, នោយ 
Bits ប្រង់ MSB ប្រូវនៅរំនពញនៅប្រង់ Bits LSB ន្ិង កាា យនៅជា CF។ 
Syntax:  ROL Reg , CL 

Reg អា នប្រី 8bits ឬ 16 bits  ន្ិង CL នា ក្ស ំន្នួ្ែងនន្ Rotate Right 
ឧទា រណ៍: 

MOV AL , 72H ; AL = 0111 0010 
ROL  AL , 1     ; AL =  1110 0100  CF=0 
ROL  AL , 1     ; AL =  1100 1001  CF=1 
ROL  AL , 1     ; AL =  1001 0011  CF=1 
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2.6.3. RCR(Rotate Right Through Carry) 
RCR គ្ឺជា Instructions េួយនប្រីសប្មារ់រកំ្សលិនលខនោលពីរពីខាងនវវងនៅខាងស្គត ,ំ យក្ស

រនេានលខ CF នៅរំនពញនៅប្រង់ Bits MSB ន្ិង Bits ប្រង់ LSB កាា យនៅជា CF។ 
Syntax:  RCR Reg , CL 
Reg អា នប្រី 8bits ឬ 16 bits ន្ិងនប្រី CL នា ក្ស ំន្នួ្ែងនន្ Rotate Right 
ឧទា រណ៍: 

CLC ; CF = 0 
MOV AL , 26H ; AL = 0010 0110 
RCR  AL , 1     ; AL = 0001 0011  CF=0 
RCR AL , 1     ; AL =  0000  1001  CF=1 
RCR AL , 1 
RCR AL , 1 
RCR AL , 1 

2.6.4. RCL(Rotate Left Through Carry) 
RCL គ្ឺជា ក្សយរញ្ញា េួយនប្រីសប្មារ់ន្វីការរកំ្សិលនលខនោលពីរ ពីខាងស្គត នំៅខាងនវវង, 

យក្សរនេាររស់ CF នៅរំនពញនៅប្រង់ Bits LSB ន្ិង Bits ប្រង់ MSB កាា យនៅជា CF  
Syntax:  RCR Reg , CL 
Reg អា នប្រី 8bits ឬ 16 bits  ន្ិងនប្រី CL នា ក្ស នំ្ួន្ែងនន្ Rotate Right 
ឧទា រណ៍: 

STC ; CF = 1 
MOV BL , 15H ; AL = 0010 0100 
RCL  BL , 1     ; AL = 0010 1011  CF=0 
RCL BL , 1     ; AL =  0101  0110  CF=0 

  Or : 
STC ; CF = 1 
MOV BL , 15H ; AL = 0010 0100 
MOV CL , 2 
RCL BL , CL 
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មេម ៀនទី ៤ អាសយដ្នា នេ៉ាតូ មា៉ា សុនីក្ដូ នងិក្េមវិធី Debug 
1. អាសយដ្នា នេ៉ាូត(Addressing Mode) 
 ស ីភីយូអា ែំនណីរការយក្សទនិ្ែន័្យ(operands)ននសងៗ នោយបាន្េក្សពីការននារពី៖ 

- Memory(នប្រីអនេរែូ ជា x, y,z,…) នៅកាន់្ Register(AX, BX, CX, DX, SI, DI) 
- Register(AX, BX, CX, DX, SI, DI) នៅកាន់្ Register  
- Register នៅកាន់្ Memory វញិ  

វ ិ្ ីែំនណីរការទិន្ែន័្យពីនៅវញិនៅេក្សរវាង RAM នៅកាន់្ CPU ន្ិងព ី Register េួយនៅកាន់្ 
Register េួយវ ិ្ ីដររនន្េះនៅថា Addressing Mode(AM)។   ំន្ួន្ AM គ្ឺនគ្បាន្ក្សំណរ់នៅ
នពលរនងែរី Microprocessor ន្ិងេនិ្អា ផ្លា ស់រតូរបាន្នោយអែក្សសរនសរក្សេាវ ិ្  ីឬអែក្សនប្រីប្បាស់
បាន្នឡយី។ វាដ ក្សន ញជា ៧ ប្រនភទែូ ខាងនប្កាេ៖ 
 Register 
 Immediate 
 direct 
 Register Indirect 

 Based Relative 
 Indexed Relative 
 Based Indexed Relative 

 
1.1. Register AM 

ការនប្រីប្បាស់េ៉ាូរនន្េះជារ់ទាក់្សទងនៅន្ងឹរកំ្សលិ(Move), ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីរូក្ស ឬប្រមាណវ ិ្ ីននសងៗនោយ
ទិន្ែន័្យនប្រីនឈ្នា េះ Register ន្ិង Register។ Memory េិន្ែំនណីរការនៅនពលេ៉ាូរនន្េះប្ររិររត។ិ ែូន ែេះន្វីឱ្យ
វាែំនណីរការបាន្នលឿន្នៅតាេដនែក្សន្ិេយួៗររស់វា។ 

 ឧទា រណ៍ខាងនប្កាេ ជា Register Addressing Mode: 
   (a). MOV BX ,  DX ; Copy the contents of DX into BX 
   (b). MOV ES , AX  ; Copy the contents of AX into ES 
   (c). ADD AL , BL  ; Add the contents of AL to contents of BL 
   (d). ADD SI , DI ;យក្សរនេាក្សែ ង SI រូក្សន្ឹង DI ន្ិងនា ក្សលទធនលក្សែ ង SI 

 ណំា:ំ  នំ េះ Statement ខាងនប្កាេរង្ហា ញជា Register AM ដែលេិន្អា នប្រីបាន្ 
a. MOV AX , DL  ; ការនប្រីរញ្ញា  Mov ប្រូវនឈ្នា េះRegister នៅទីតាងំទាងំពីរមាន្ទំ រំ៉ា ន្ោែ  
b. ADD DI , AL  ;ការនប្រីរញ្ញា  ADD ប្រូវនឈ្នា េះRegister នៅទីតាងំទាងំពីរមាន្ទំ រំ៉ា ន្ោែ  
c.    MOV SS , IP  ; នោយ IP register នប្រីសប្មារ់នឆ្លព េះនៅកាន់្នលខអាសយោា ន្នន្ ក្សយរញ្ញា  

ឧទា រណ៍:  ១.នរីសិន្រនេានៅក្សែ ង AX  មាន្រនេា 1000H ន្ិង BL មាន្រនេា 80H។ នរីលទធនលនន្ការ
នៅក្សែ ង AX register នសាីន្ឹងរនេារ៉ា ន្ទា ន្? រន្ទា រ់ពីប្រររិរតិរញ្ញា : MOV AL , BL?  

  ២.សរនសរកូ្សែន ញពសីំន្ួរ ១. 
 

1.2. Immediate AM  
ការនប្រីប្បាស់នូ្វេ៉ាូរនន្េះរនេាទិន្ែន័្យនៅទីតាងំនែីេគឺ្ជារនេានេរ ន ីយរនេានន្េះគឺ្ជារនេាផ្លា ល់

ររស់ ក្សយរញ្ញា ។ ក្សែ ងនពលប្រររិរត ិក្សយរញ្ញា រនេានេររំដលងនៅជានលខនោលពីររេួជាេួយន្ងឹ Opcode។ 
វាអា នប្រីសប្មារ់នា ក្សពរ៌មាន្ពី Memory នៅកាន់្ Register ននសងៗ នលកី្សដលងដរ Segment Register 
ន្ិង Flag Register។  

 ឧទា រណ៍ខាងនប្កាេជា Register Addressing Mode: 
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   (a). MOV AX ,  2550  ; Move 2550 into AX. 
   (b). MOV CX , 0625  ; Move the decimal values 625 into CX. 
   (c). ADD AL , 40H  ; add the content of al  with imm:40H. 

 ំណា:ំ នែីេបីននាររនេា ូលនៅក្សែ ង Segment Register នន្ទេះប្រូវអន្ វរតតាេជំហាន្ទី១ និ្ងទី២ ែូ 
ខាងនប្កាេនន្េះ៖  

1. ននាររនេា ូលក្សែ ង AX, BX, CX, DX (General_purpose register) 
  2. ននាររនេាពី General_purpose register នៅ Segment register    

      ឧទា រណ៍:  នគ្មាន្រនេានៅក្សែ ង AX=1234H, ននាររនេានន្េះ ូលក្សែ ង DS , ES register  
        mov ax, 1234H ; ននាររនេា 1234h  ូលក្សែ ង AX register 
  mov ds, ax  ; ននាររនេាពកី្សែ ង DS  ូលក្សែ ង DS register 
  mov es, ax  ; ននាររនេាពីក្សែ ង ax   ូលក្សែ ង ES register 

1.3. direct AM 
នៅក្សែ ងេ៉ាូរនន្េះរនេានេរគ្សឺថិរនៅក្សែ ងទីតាងំ Memory ន្ិងនប្រីនលខអាសយោា ន្នោយផ្លា ល់នែីេបី

នៅន្វីការនៅរនេានលខនន្ទេះេក្សប្ររិររតិនៅនពលែំនណីរការ ក្សយរញ្ញា េួយ, នៅក្សែ ងេ៉ាូរនន្េះ នលខ
អាសយោា ន្នសនំឡងីពី DS ន្ិង BX រនងែីរបាន្ជា Physical Address។ 

 ឧទា រណ៍ខាងនប្កាេ ជា Register Addressing Mode:  
   (a). MOV [7000] ,  AX : Move the contents of AX into DS:7000 and DS:7001. 
   (b). MOV DL , [2400] : Move the contents of DS:2400 into CX. 
   (c). ADD [5000] , DL : Move the contents of DL into DS:5000. 

គ្ួរក្សរ់សោំល់ដែរថានៅក្សែ ង Immediate addressing Mode, រនេា Operand នតល់នៅឱ្យ 
Instruction នោយភាា េៗ។  ំដណក្សឯនៅក្សែ ង Direct AM, តាេរយៈ Address នន្ Operand គ្ឺនតល់នៅឱ្យ 
Instruction។   
ឧទា រណ៍: រក្ស Physical Address នន្ទីតាងំ Memory ន្ិងធារ ររស់វារន្ទា រ់ពីប្ររិររតិ ក្សយ រញ្ញា
ែូ ខាងនប្កាេ ន្ិង នប្រីក្សេាវ ិ្ នី្វីការនរសសំន្ួរនន្េះ?  
 MOV AX , 8899H 
 MOV [3518H] , AX  
 សន្ារ់ DS=1512H  

 នេាយី 
ក្សែ ងនពលស ីភីយូប្ររិររតិ MOV AX , 8899H  នន្ទេះបាន្ AX មាន្រនេា 8899H  ន្ឹងរន្ទា រ់ពី

ប្ររិររតិ MOV [3518h] , AX , គ្ឺននាររនេាក្សែ ង AX នៅ  DS:3518h=99H  ន្ិង DS:3519h=88H។ 
ឧទា រណ៍:  ូរនេីលកូ្សែន្វីប្េមាណវ ិ្ ីរូក្សនលខ៣២រ ីរ Hex: Data1 = 12345678H + Data2 = 
ABCF8765 ែូ ខាងនប្កាេ ន្ិងរង្ហា ញ Addressing Mode តាេ ក្សយរញ្ញា ន្ិេួយៗ៖ 
Org 100h 
.data  

     data1 dd   12345678h  ; ប្រកាសអនេរ data1  នា ក្សនលខ 12345678h 
  data2 dd 0ABCF8765h  ; ប្រកាសអនេរ data2  នា ក្សនលខ0ABCF8765h 
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  mem dd 0    ; ប្រកាសអនេរ mem  នា ក្សនលខ ០ 
.code  
start: 
     mov ax, word ptr data1 ; ax= 5678h នោយនលខនន្េះជា L-Word នន្ data1 

mov bx, word ptr data2  ; bx= 8765h នោយនលខនន្េះជា L-Word នន្ data2 
  add ax , bx ; ax= ax + bx =5678h + 8765h =ddddh 
  mov word ptr mem , ax ; ds:memory: dd  dd     
  mov cx, word ptr data1+2 ; cx= 1234h នោយនលខនន្េះជា H-Word នន្ data1 
  mov dx, word ptr data2+2  ; xx= ABCDh នោយនលខនន្េះជា H-Word នន្ data2 
  adc dx , cx ;dx = dx + cx = 1234h + ABCDh =BE03h 
  mov word ptr mem+2, dx   ;DS:mem = 03 BE 

ret 
 ការនា ក្សទិន្ែន័្យនន្ data1 db 0x12345678 ន្ិង data2 db 0xABCF8765 គ្ឺរំនរៀរពីខាងស្គត នំៅខាង
នវវងនោយ Logical Addresss:  0700:0102 : 78 56 34 12 65 87 CF AB ; សន្ារ់ DS=0700 ន្ិង 
oftset Memory = 0102h 
 Instruction : mov ax, word ptr data1 ; នពល Compile នៅជាទំរង់ mov ax, word ptr [0102H] 
; មាន្ន័្យថាជាការចរ់យក្សរនេានៅ Address data1 គ្ឺ 0102H ន្ិង 0103H  ូលក្សែ ង ax regiser ; ជា
លទធនលនពល Run : mov ax , word ptr data1 ; ax= 5678H 
1.4. Register Indirect AM 

នៅក្សែ ងេ៉ាូរនន្េះ, អាសយោា ន្នន្ទីតាងំ Memory ដែល operand សថិរនៅគ្ឺប្រូវនប្រី Register េួយ។ 
Register ទាងំនន្េះគ្ឺមាន្ BX, DI, SI នប្រីសប្មារ់នឆ្លព េះនៅកាន់្អាសយោា ន្ររស់ទិន្ែន័្យ នែីេបីរក្ស 
Physical address នៅក្សែ ងេ៉ាូរនន្េះប្រូវនប្រី Register DS ន្ិង Pointer Register។ 

(a). MOV AL ,  [BX] ; Move DS:BX into AL 
   (b). MOV CL , [SI]  ; Move DS:SI into CL . 

   (c). ADD [DI] , DX ; Move the contents of DX into DS:DI and DS:DI+1 
   (d). MOV AX , [SI] 

គ្ួរក្សរ់សោំល់ដែរថា BX  នៅខាងនប្ៅ[ ], ក្សេាវ ិ្ ីរក្សដប្រនោយ MOV  យក្សធារ នន្ BX  ូលនៅ
ក្សែ ង AL (នន្ទេះក្សេាវ ិ្ ីនតល់នូ្វ error នប្ េះប្រភពនែីេន្ិងនោលនៅ មាន្ទំ ខំ សោែ )។ ដរសរនសរ BX នៅ
ក្សែ ង[ ]មាន្ន័្យថានឆ្លព េះនៅកាន់្ Offset address នែីេបកី្សំណរ់យក្ស Content នៅក្សែ ងទតីាងំ Memory។ 
ឧទា រណ៍: សន្ារ់ DS=1060H, SI= 2498H, BX = 2220H ន្ិង AX=1AADH រក្ស Physical 
Address នន្ទីតាងំ Memory ន្ិង Contents ររស់វារន្ទា រ់ពីប្ររិររតិ Instruction ខាងនប្កាេ៖ 
 MOV AL , [BX] ន្ិង MOV [SI] , AX 
ឧទា រណ៍: សរនសរកូ្សែនែីេបយីក្ស Data  ពីក្សែ ង Memory ពី LA=0700:0100 តាេរូរខាងនប្កាេនៅ
ទីតាងំ Destination ដែលមាន្ Logical Address: 0700:0100  41 42 43 44 45 46  47 48- 00 00 0000  
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1.5. Based Relative AM 
នៅក្សែ ងេ៉ាូរនន្េះ, នប្រី Register BX ន្ិង BP នសជំាេយួរនេា Displace_ment , រនងែីរបាន្ជា 

Effective Address។ នៅក្សែ ង Mode នន្េះនែីេបរីក្ស PA នន្ Data ប្រូវនប្រី DS ជាេួយ BX ន្ិង SS  
ជាេួយន្ឹង BP។  

  ឧទា រណ៍: ខាងនប្កាេជា Based Relative  Addressing Mode នប្រ ីBX Register:  
   MOV CX , [BX] + 10 ; Move DS:BX+5 into CX . 
      ;PA=DS(SBL)+BX+5 

 MOV ជា Instruction ររស់ CPU  
 BX  ឬ CX នៅថា Register  
 5 ជារនេា Displacement  
 BX + 5 នៅថា Effective address  
 Effictive Address ជាទីតាងំររស់ Data ដែលប្រូវែំនណីរការ 

ការនប្ជីសនរសីកូ្សែគ្ឺ MOV CX , [BX] + 10  អា សរនសរ MOV CX , 10[BX]។ គ្ួរក្សរ់សំោល់ដែរ
ថា Low address contents ន្ឹងននារនៅក្សែ ង CL ន្ិង High address contents ននារនៅក្សែ ង CH  
ឧទា រណ៍ខាងនប្កាេ ជា Based Relative  Addressing Mode នប្រ ីBX Register: 
MOV AL , [BP] + 5 ; PA=SS(SBL) + BP + 5  
 ំណា:ំ   1.  add al, vector[bx] ; Register Indirect AM  
      2. mov filename[bx+2], 0 
ឧទា រណ៍:  ូរសរនសរកូ្សែនែីេបយីក្ស Data  ពីក្សែ ង Memory ពី LA=0700:0107 តាេរូរខាងនប្កាេ

នៅទីតាងំ Destination ដែលមាន្ Logical Address:0700:107: 41 42 43 44 45 46  47 48- 00 
00 0000 00 00 00 00  
1.6. Indexed Relative AM 

ការនប្រីេ៉ាូរទ៦ីនន្េះគ្ឺែូ នៅន្ងឹេ៉ាូរនៅ នំ្  ទ៥ី ដែរ, ប្ោន់្ដរការនប្រី Register ខ សោែ , នោយនៅ
ក្សែ ងេ៉ាូរនន្េះនប្រី DI ន្ិង SI Register ជា Offset Address។ 

ឧទា រណ៍ខាងនប្កាេជា Indexed Relative  Addressing Mode: 
MOV DX , [SI] + 5 ; Move DS:SI + 5 and DS: SI + 6 into DX 

                    ; PA = DS(SBL) + SI + 5 and PA = DS(SBL) + SI + 6 
MOV CL , [DI] + 20 ;   

ឧទា រណ៍: សន្ារ់ DS = 4500 , SS = 2000 , BX = 2100 , SI = 1486 , DI = 9500 , BP 
= 7814 និ្ង AX = 2512 ។ 

 ូររង្ហា ញពី PA ដែលរនេាក្សែ ង AX  ប្រូវនា ក្សនៅក្សែ ង Memory រន្ទា រ់ពីប្ររិររតិ ក្សយរញ្ញា និ្េយួៗ 
ែូ ខាងនប្កាេនន្េះ៖ 

a. MOV [BX] + 20 , AX  
b. MOV [DI] + 4 , AX 
c. MOV 10[SI]  , AX 
d. MOV 12[BP] , AX  
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 នេាយី 
 PA = Segment Register (SBL) + Offset register + displacement 

 a. DS:BX + 20  location 47120=(12) and 47121 = (25) 
ឧទា រណ៍: ប្រូប្កាេខាងនប្កាេគ្ឺជាការរូក្សពីរ Array: 

 org 100h 
jmp start 
vec1 db 1, 2, 5, 6  
vec2 db 3, 5, 6, 1 
vec3 db ?, ?, ?, ? 
start: 
      lea si, vec1 ; Load Effective Address into si register 
      lea bx, vec2 ; Load Effective Address into bx register 
      lea di, vec3; Load Effective Address into di register 
      mov cx, 4 
sum:        
    mov al, [si]+3 
    add al, [bx]+3 ; al = al + value at address that si point to 
    mov [di]+3, al    
    dec si 
    dec bx 
    dec di    
    dec cx 
    jnz sum 
ret 
1.7. Based Indexed Relative AM 

ការនសំោែ រវាងេ៉ាូរ Based ន្ិង Indexed Relative រនងែីរបាន្ជាេ៉ាូរេួយនឈ្នា េះ Based 
Indexed Relative។ នៅក្សែ ងេ៉ាូរនន្េះការនប្រី Register ជា Based register ជាេួយនឹ្ង Indexed 
Register។  
ឧទា រណ៍ខាងនប្កាេ ជា Based Indexed Relative  Addressing Mode: 

MOV CL , [BX][DI] + 20 ;  ំលងរនេានៅ DS:BX + DI + 20  ូលនៅកាន់្ក្សែ ង CL 
              ; PA = DS(SHB) + BX + DI + 20 

MOV CH , [BX][SI] +10 ;  ំលងរនេានៅ DS:BX + DI + 10  ូលនៅកាន់្ក្សែ ង CH 
MOV AH , [BP][DI] + 4 ;  ំលងរនេានៅ DS:BP + DI + 4  ូលនៅកាន់្ក្សែ ង AH 
MOV DX , [BP][SI] + 12 ;  ំលងរនេានៅ DS:BP + SI + 12  ូលនៅកាន់្ក្សែ ង DX 
MOV [BX][DI]+12 , AL   ;  ំលងរនេាពីក្សែ ង AL នៅកាន់្អាសយោា ន្ DS:BX+DI+12 
 ក្សយរញ្ញា ខាងនលីអា នប្រីបាន្នៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ីដររ៉ា នណាណ េះ។   ដរ ំន េះក្សរណីខាងនប្កាេគ្េឺិន្អា 

នប្រីនៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ីបាន្នទ៖ 
MOV AH , [ BP + SI + 29 ] ORMOV AH , [ SI + BP + 29] 
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2. កា  ក្តនេៃមា៉ា សុនីក្ដូ(Find Machine Language) 
មា៉ា ស ីន្កូ្សែគ្ឺជាសំន្ ំ ក្សយរញ្ញា ដែលមាន្ទំរង់ប្រព័ន្ធនោលពីរ ន្ងិអា ប្ររិររតិនោយស ីភីយូនោយផ្លា ល់។ 

នៅនពលក្សេាវ ិ្ (ីកូ្សែ)េួយប្រូវបាន្ប្ររិររតិនោយស ីភីយូបាន្ ល េះប្តាក្សេាវ ិ្ ីនន្ទេះមាន្ទំរង់ជាមា៉ា ស នី្កូ្សែសិន្នោយ
នប្រកី្សេាវ ិ្ ីការរំដលង ឬនយងីនៅថា Compile។ នៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី Emu8086     Mouse នលី ក្សយ compile ន្វីការ
រំដលងកូ្សែេតងទាងំេូល។  ំដណក្សនយងីនប្រី ក្សយ emulate ន្វីការប្ររិររតកូិ្សែេតងេយួ ក្សយរញ្ញា ។  

2.1. MOV(Move) Instruction  
-ក្សរណី Immediate AM  
MOV reg , imm   
 ំណា:ំ - R(Register) ,  PM(Physical Memory) ,  w (word)rrr( register ) 
តារាងខាងនប្កាេគ្ឺជានលខកូ្សែនប្រីសប្មារ់រក្សរនេា w ន្ិង rrr ន្វីប្រមាណវ ិ្  ី R/M: 

Mod = 11 Mod = 00 
8-bit(w=0) 16-bit(w=1) Mmm EA 

AL 
CL 
DL 
BL 
AH 
CH 
DH 
BH 

AX 
CX 
DX 
BX 
SP 
BP 
SI 
DI 

000 
001 
010 
011 
100 
101 
110 
111 

[SP] + [SI] 
[SP] + [DI] 
[BP] + [SI] 
[BP] + [DI] 

[SI] 
[DI] 
[OA]  
[BX] 

ឧទា រណ៍:  ូរសរនសរ Statement ន្ិងរង្ហា ញពី Machine Code នែីេបនីនារ: 
1.  Immediate :57H នៅ AL Register។ 

  MOV AL, 57H = ?? (រក្សរនេា MC) 
  MOV AL , 57h = 1011 ww rrr data ជារូរេន្តរក្សរនេាមា៉ា ស ីន្កូ្សែ ែូន ែេះ 
             ww = 0 នោយនប្រីនឈ្នា េះ AL Register ដែលមាន្ទ ំ ំ 8 bits  ន្ិង ំន េះរនេា  
  rrr = AL = 000 សូេនេីលតារាងកូ្សែខាងនលី ន្ងិ data =57h 
  MOV AL , 57h = 1011 0000 57H 
  MOV AL, 57H = B057H (2 bytes) 

2.  Immediate:123AH នៅ DX Register។ 
  MOV DX , 123AH = ?? (រក្សរនេា MC) 
  MOV DX , 123Ah = 1011 ww rrr l-data h-data 
  rrr = DX =010 ជារនេាកូ្សែនន្អក្សសរ DX 
  w = 1 នប្រីទំ  ំRegister 16 bits 
  l_data = 3AH , h_data = 12H 
  MOV DX , 123AH = 1011 1010 3A 12H 
  MOV DX , 123AH = BA3A12H ( 3 bytes ) 

1011 ww rrr data data if op=1 
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b.  ក្សរណីនប្រីេ៉ាូរ Register, Direct, Indirect AM, Based Relative AM, Indexed Relative 
AM ន្ិង Based Indexed Relative AM នប្រី 

 
 d = 1 , ការននាររនេា ូលក្សែ ង Register (Transfer data to register) នប្ៅពីន្ឹងd=0។ 
 oo  (modifier bits) គ្ឺជារ់ទាក់្សទងនប្រី mod នរីទីតាងំទាងំពីរនប្រី Register នន្ទេះ 

mod= 11 , នប្រី memory វញិនន្ទេះ mod =00 ,… 
 rrr is register ; rrr នេីលការនប្រីទំ  ំRegister នរីនប្រី Register 8 bits នន្ទេះ rrr=0 ដរនរី

ការនប្រី Register ១៦ រ ីរវញិនន្ទេះ rrr =1  
 mmm is register or memory ក្សរណីនន្េះជារ់ទាក់្សទងន្ឹងការនប្រីនឈ្នា េះ Register ឬ 

memory  
តារាងខាងនប្កាេគ្ឺជាកូ្សែតាងឱ្យ Statement េួយជា Based Indexed Relative AM ឬ នប្រី
ជាេួយ Segment Register: 

mod 01 mod 11 
Function Mmm Segment Register 
[SP] + [SI] + disp8 
[SP] + [DI] + disp8 
[BP] + [SI] +  dips8 
[BP] + [DI] + disp8 
[SI] + disp8 
[DI] + disp8 
[BP] + disp8 
[BX] + disp8 

000 
001 
010 
011 
100 
101 
110 
111 

ES 
CS 
SS 
DS 
FS 
GS 

  ឧទា រណ៍:  ូរនប្រីរូរេន្តខាងនលីនែីេបរីក្សរនេាមា៉ា ស ីន្កូ្សែតាេតារាងខាងនប្កាេខាងនប្កាយ នោយនគ្
បាន្នោេះប្ស្គយរ ួន យី៖ 

Format Example Machine Code 
 
MOV reg , reg 

MOV DL , BL 
MOV CX , DX 
MOV BH , CH 

8A D3 
8B CA 
8A FD 

 
MOV mem , reg 

MOV DATA , DL 
MOV NUMB, DH 
MOV [DI] +10, CL 
MOV [BX] , SI 

88 16 02 01 
88 36 06 01 
88 4D 0A 
89 37 

 
MOV reg , mem 

MOV CX, COUNT 
MOV  CL , [BX] +10 
MOV BL , TEMP[DI] 
MOV DX , [BX][SI]+9 

8B 0E 03 01 
8A 4F 0A 
8A 9D 05 01 
8B 50 09 

100010 dw     oo  rrr  mmm disp 
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 Address ររស់ Data គ្ឺ 0102H 
 Address ររស់ NUMB គ្ឺ 0106H 
 Address ររស់ COUNT គ្ឺ 0103H 
 Address ររស់ TEMP គ្ឺ 0105H 

រនរៀររន្តរន្ទា រ់ខាងនប្កាេគ្ជឺាវ ិ្ ីរក្សរនេាមា៉ា ស ីន្កូ្សែនន្ ក្សយរញ្ញា  :Mov DL, BL 
Mov DL, BL = 100010 dw oo rrr mmm disp = 1000 1010  1101 0០11b  
                                                              = 8AD3h 
- d=1 នប្ េះននាររនេា ូលក្សែ ង Register ន្ិង w = 0 នោយនៅទីតាងំទាងំពីរនប្រ ី ៨ រ ីរ 
Register 
- oo =11 នោយទីតាងំទាងំពីរនប្រីនឈ្នា េះ Register គ្ឺ DL ន្ិង AL 
- rrr = dl = 010 យក្សរនេានលខកូ្សែ Register នៅទីតាងំ Destination  
- mmm = bl =011 យក្សរនេានលខកូ្សែ Register នៅទីតាងំ source  
- disp គ្ឺអរ់មាន្នប្រីនៅក្សែ ង ក្សយរញ្ញា ខាងនល ី

   ូរស្គក្សលបងរក្សរនេាមា៉ា ស នី្កូ្សែនន្ ក្សយរញ្ញា  MOV CX , DX = 8BCAh 
         = 10001011  11001010 b 

c. ក្សរណីនប្រ ីAX ន្ិង AL : 
   
   

 ណំា:ំ d = 0 , នពលននាររនេា ូល AX , ឬ AL register 
ឧទា រណ៍:  ូររក្សរនេា MC តាេតារាងខាងនប្កាេ៖ 

Format Example Machine Code 
 
MOV mem , acc 

MOV DATA, AL 
MOV NUM , AX 

A2 02 01 
A3 03 01 

 
MOV acc , mmm 

MOV AL, DATA 
MOV AX , NUM 

A0 02 01 
A1 03 01 

d.  ក្សរណីនប្រ ីSegment Register   
     1000 11 d0 oo sss mmm disp 
ឧទា រណ៍:  ូររក្សរនេា MC តាេតារាងខាងនប្កាេ៖ 

Format Example Machine Code 
MOV reg , reg MOV SS , AX 

MOV DS , DX 
8E D0H 
8E C2H 

 
2.2. ADD(Addition) Instruction 

 - ក្សរណីនប្រីជា Register ឬ Memory AM 

101000dw   disp 

000000  dw     oo  rrr  mmm 

disp 
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ឧទា រណ៍:  ូររក្សរនេា MC តាេតារាងខាងនប្កាេ៖ 
Format Example Machine Code 

 
ADD reg , reg 

ADD DL , BL 
ADD CX , DX 
ADD  BX , SI 

02 D3 
03 CA 
03 DE 

 
ADD mem , reg 

ADD  DATA , DL 
ADD NUMB, DH 
ADD  [DI] +10, CL 

00 16 02 01 
00 36 03 01 
00 4D 0A 

 
ADD reg , mem 

ADD CX, COUNT 
ADD  CL , [BX] +10] 
MOV DX , [BX][SI]+9 

03 0E 04 01 
02 4F 0A 
8B 50 09 

 Address ររស់ Data គ្ឺ 0102H 
 Address ររស់ NUMB គ្ឺ 0103H 
 Address ររស់ COUNT គ្ឺ 0104H 

- ក្សរណីនប្រជីា Immediate AM ឬ Accumulator register 
     
 

Format Example Machine Code 
 
ADD mem , imm 

ADD DATA , 34H 
ADD LIST , “A” 
ADD  [DI], 2120H 

80 06 02 01 34 
80 06 03 01 41 
81 05 02 

 
ADD reg , imm 

ADD  CX , 3 
ADD DL, 60H 
ADD DX , 1200H  

83 C1 03 
80 C2 60 
81C2 0012H   

 
ADD acc , imm 

ADD AX, 1234H 
ADD  AL , 1AH 
ADD AH, 44H 

05 34 12 
04 1A 
80 C4 44 

2.3. DEC(Decrement) Instruction 
Syntax:  Statement  Machine Code 
                DEC Reg.                 
2.4. INC(Increment) Instruction 
Syntax:   Statement  Machine Code 
                    DEC Reg.                

100000 sw     oo 000  mmm   data 

1111111w 

1111111op 000 ooo rrr 
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2.5. JNZ(Jump Not Zero) Instruction 
Syntax: Statement       Machine Code 
              JNZ  Target Addr. 

3. ក្េមវិធ ីDebug  
វាជាក្សេាវ ិ្ ីេយួមាន្ប្ស្គរ់នៅក្សែ ងប្រព័ន្ធប្ររិររតិការ MS–DOS នោយស័វយប្រវរត។ិ ក្សេាវ ិ្ នីន្េះនប្រីសប្មារ់នេលី

នឈ្នា េះ Register ររស់ 8086 /8088 រេួន្ឹងធារ ររស់វានៅនពលែំនណីរការក្សេាវ ិ្ ីេួយ។ វាក៏្សអា ឱ្យអែក្សសរនសរ
ក្សេាវ ិ្ ីសរនសរកូ្សែេួយនោយនប្រី Register ន្ិង ក្សយរញ្ញា ររស់ស ីភីយូនោយផ្លា ល់នែីេបបីាន្ជាឃ្លា រញ្ញា ននសងៗ 
ដែលរនងែីរបាន្ជាកូ្សែ(code)សប្មារ់ប្ររិររតិនៅក្សែ ងឈីរនន្េះ។ ក្សេាវ ិ្ ីនន្េះក៏្សអា ឱ្យអែក្សសរនសរក្សេាវ ិ្ សី្គា ល់ពី
ស ីភីយូប្ររិររតិកូ្សែេួយក្សែ ងទំរង់ជាមា៉ា ស ីន្កូ្សែ ន្ិងស្គា ល់ពីការនា ក្ស Opcode, Operand នៅក្សែ ងទីតាងំ Memory 
េួយនោយនប្រនីលខអាសយោា ន្នោយផ្លា ល់ ន្ិងែឹងពកីារន្វីប្រមាណវ ិ្ ីជាក់្សដសតងក្សែ ងខាួន្វា។ ជាពិនសសនប្រីនៅ
ក្សែ ងការនរសត ៨០៨៦ Traner Kit សប្មារ់ែំនណីរការ ជាេយួន្ឹងឧរក្សរណ៍ជាក់្សដសតងែូ ជា LED, KEYPAD, LCD, 
MOTOR ឬ Sensor ជានែីេ។ 

3.1. ចូលក្នងុក្េមវធិ ីDebug  

          DOSBOX 
1. ូលក្សេាវ ិ្ ី DOSBox   
2.Z:\ >mount c c:\     Enter 
3.Z:\>C:  

           Emu8086 
1.  ូលក្សេាវ ិ្ ី Emu8086 
2.     Mouse នលី emulate 
3.     Mouse នលី debug 

3.2. បញ្ជា  q(Quit command) 
“q” មាន្រួន្ទទីនប្រសីប្មារ់ចក្សន ញពីក្សេាវ ិ្ ី Debug។ 
- q              C:\> exit           Windows 

3.3. បញ្ជា  R (Register command) 
R ជារញ្ញា េួយនប្រីសប្មារ់នេីលនឈ្នា េះ Registers ទាងំអស់ររស់ 8086 /8088 និ្ង  ធារ ននសងៗ

ដែលមាន្នៅ ក្សែ ង Register នន្ទេះ។ 
   ូរវាយ ក្សយ R ន្ិងរង្ហា ញអំពីសំន្  ំRegister ទាងំអស់ររស់ស ភីីយូ ៨០៨៦ 

- R . 
AX = 0000 BX = 0000 CX = 0000 DX = 0000 SP = FFEE  BP = 0000 DI = 0000  SI  = 0000  
DS = 1900 ES  = 1900 SS = 1900  CS = 1900  IP=0100  NV  UP  EI  PL  NZ  NA  PO  NC :
នោយ NV ( No Overflow flag ), UP, EI ( Enable ), PL ( Plus ),NZ (No Zero) 

3.4. បញ្ជា  A (Assemble Command): 
‘A’ គ្ឺជារញ្ញា េួយនប្រីសប្មារ់រចេូ លកូ្សែជាភាស្គ Assembly នែីេបែីំនណីរការនោយផ្លា ល់ ក្សែ ង

ស ីភីយូ ៨០៨៦  ។ 
 Practice 

-A    
1900:0100              ក្សេាវ ិ្ ី Debug   ូលនោយស័វយប្រវរតនិៅអាសយោា ន្នឈ្នា េះ Logical Address 
ែូ ខាងនប្កាេនន្េះ៖ 

0111010

1 



 

85 

1900:0100   MOV AX , 1234 
1900:0103 MOV BX , ABCD 
1900:0106  ADD AX , BX 
1900:0109  INT 3 រ ួ    Enter ពីរែងនែីេបចីក្សន ញការសរនសរនន្េះនៅសញ្ញា  - នទរីនយងីអា នប្រី
រញ្ញា  Run . 

3.5. G (Go Command) 
‘G’ ជា ក្សយរញ្ញា (Instruction)នប្រសីប្មារ់ែនំណីរការក្សេាវ ិ្ ទីាងំេូលនែេីបឱី្យន ញលទធនលនៅ

ក្សែ ង ៨០៨៦ Register។ 
          Practice 

- A        
1900 : 0100  MOV  AL , 12  
1900 : 0102   ADD  AL , 40 
1900 : 0104   INT 3 
1900 : 0105 
- G         
AX = 0052  BX = 0000 CX = 00000  DX = 0000 , ...   

3.6. បញ្ជា  U(Unassemble Command): 
‘U’ ជា ក្សយរញ្ញា េួយនប្រីសប្មារ់នេីលនូ្វ ក្សយរញ្ញា ស ីភីយូនិ្េួយៗដែលសេេូលនឹ្ងរនេានន្

មា៉ា ស នី្កូ្សែ(Machine Code)។ 
 Syntax: U Start Addr.  End Addr. 

  Practice 
-U 100 0104 
1900: 0100        B012        MOV  AL,12 
1900: 0104        0430        ADD   AL, 30 
1900: 0105         CC          INT  3 

 
                  Machine Code   Assemble Pro 

3.7. D(Dump): គ្ឺជារញ្ញា េួយររស់ក្សេាវ ិ្ ី Debug នែីេបរីង្ហា ញទិន្ែន័្យពកី្សែ ង  Memory  ។ 
Syntax: D Start Addr. End Addr. 
Practice: 
-E DS:1200 50 60 70 30 4F 9C 
-D DS:1200 1205 សប្មារ់នេីលទិន្ែន័្យព ីAddress:1200H ែល់ 1205H នោយទិន្ែន័្យនៅ៖ 

DS:1200 = 50H 
DS:1201 = 60H 
DS:1202 = 50H 

DS:1203 = 60H 
DS:1204 = 50H 
DS:1205= 59 
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3.8. E(Enter): គ្ឺជារញ្ញា នប្រីសប្មារ់ន្វីការរចេូលរនេាព ីKeyboard នៅនពលែំនណីរការកូ្សែ។ 
Syntax: E OA Data List 
ឧទា រណ៍:  នប្រីក្សេាវ ិ្ ី Debug នែីេបនី្វីប្រមាណវ ិ្ រូីក្ស Hex : 1F+12+15+45 

a. ការនប្រី AL, CL, BL, AH នា ក្ស ំន្ួន្ទី 1,2,3,4 នរៀងោែ ន្ិងលទធនលនា ក្សក្សែ ង AL register  
b. ការនប្រី Loop នែីេបែីំនណីរការប្រមាណវ ិ្ ីខាងនល ី

 a.  ការនប្រ ីAL, CL, BL, AH Register  
1900: 0100  MOV AL, 1F     ; ននាររនេា 1F  ូល AL នែីេបឱី្យបាន្ AL =1F  
1900: 0102  MOV CL,12 ; ននាររនេា 12  ូល CL នែីេបឱី្យបាន្ CL =12  
1900: 0104  MOV BL,15 ; ននាររនេា 15  ូល BL នែីេបឱី្យបាន្ BL =1F  
1900: 0106  MOV AH,45 ; ននាររនេា  45  ូល AH នែីេបឱី្យបាន្ AH =45  
1900: 0108  ADD AL, CL      ; AL = AL + BL 
1900: 010A ADD BL, AH     ; BL = BL +AH   
1900: 010C  ADD  AL, BL ; AL = AL + BL 
1900:10E INT 3      
1900:10F       

  -G 
 

b. ការនប្រី  Loop        
រនរៀរទ១ី  
1900:100   MOV CX , 0004 ; CX=0004  
1900:103   MOV BX , 0200 ;Bx=0200 
1900:106   MOV AL,0 ;AL= 0 
1900:108   ADD AL,[BX] ;AL = AL + រនេានលខនៅអាសយោា ន្ដែលBX  ងអ លនៅ 
1900:10A  INC BX  ;Bx = Bx + 1 
1900:10B  DEC  CX  ;CX= CX -1 
1900:10C  JNZ 108 
1900:10E  INT  3 
1900:10F 
- e 200 1F 12  15  45 
- d 200  203 
1900 : 200 1F  12  15  45  

- g        នប្កាយនពលវាយរញ្ញា នន្េះបាន្លទធនលគ្ ឺ
 
តារាងខាងនប្កាេរង្ហា ញពទីំរង់ែំនណីរការក្សេាវ ិ្ ទីាងំេូលចរ់ពីរងវលិជ ំែរូំងរ ូរែល់  ងនប្កាយ៖ 

AX = 458B 

AX = 458B 
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Loop            CX          2F      BX         AL     +     [BX]          AL 
1                  4            0       0200        0     +        1F          1F 

                             3            0       0201 
2                 2            0       0202        1F    +        12           31 
3                 1            0       0203        31    +        15          46             
4                 0            1       0204        46    +        45          8B   

             រនរៀរទ២ី 
1900:100   MOV CX , 0003 ; ក្សំណរ់រនេារងវិលជ ំ 3 ែងនអាយ CX 
1900:103   MOV BX , 0200 ; ក្សំណរ់រនេានលខ Address 0200 ែងនអាយ BX 
1900:106   MOV AL , 1F ; ក្សំណរ់រនេារងវលិជ ំ 1F ែងនអាយ AL 
1900:108   ADD AL , [BX] ; យក្សរនេានៅនលខអាសយោា ន្ដែលBX នឆ្លព េះនៅកាន់្ ូល AL 
1900:10A  INC BX  ; រដន្ថេនលខ ១ ក្សែ ង Bx នោយ Bx = Bx + 1 
1900:10B  DEC  CX ;រន្ថយនលខ ១ ក្សែ ង Cx នោយ Bx = Bx + 1 
1900:10C  JNZ 108 
1900:10E  INT  3 
1900:10F 

- e 200 1F 12  15  45 
- g រ ួ    Enter នែីេបបីាន្លទធនលគ្ ឺAx = 458B 

3.9. T (Trace): គ្ឺជា ក្សយរញ្ញា េួយនប្រសីប្មារ់ឱ្យក្សេាវ ិ្ ីប្ររិររតិេតងេួយStatement។ 
-A   
CS: 100  MOV AL , 9CH;  AL = 9Ch 

MOV DH , 64H;  DH = 64h 
ADD AL , DH ;  AL = AL + DH 
INT 3; រចេ រ់ការប្រររិរតិ ក្សយរញ្ញា  

-T   រន្ទា រ់េក្សបាន្លទធនលែូ ខាងនប្កាេ៖ 
AX = 009C BX = 0000 CX = 0000 DX = 0000 SP = FFEE  BP = 0000 DI = 0000  SI  = 
0000  DS = 1900 ES  = 1900 SS = 1900  CS = 1900  IP=0100  NV  UP  DI  PL  NZ  NA  
PO  NC  
-T  
AX = 0000 BX = 0000 CX = 0000 DX = 6400 SP = FFEE  BP = 0000 DI = 0000  SI  = 
0000  DS = 1900 ES  = 1900 SS = 1900  CS = 1900  IP=0100 NV  UP  DI  PL  NZ  NA  
PO  NC  
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-T  
AX = 009C BX = 0000 CX = 0000 DX = 0000 SP = FFEE  BP = 0000 DI = 0000  SI  = 
0000  DS = 1900 ES  = 1900 SS = 1900  CS = 1900  IP=0100 NV  UP  DI  PL  ZR  AC  
PE  CY   

3.10. Examining / Altering The Flag Register in Debug  
-R F គ្ឺជា ក្សយរញ្ញា េយួនប្រសីប្មារ់នេលីសញ្ញា សំោល់ទាងំអស់នៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី Debug។ 
ការអន្ វរត៖  
-R F enter  
NV   UP DI  PL  NZ  NA  PO  NC 
Table : Codes for the Flag Register 

Flag Code when Set(=1) Code when Set(0) 
OF Overflow flag OV (overflow) NV ( no overflow) 

DF Direction flag DN (down) UP (up) 
IF  Interrupt flag EI (enable interrupt) DI (Disable interrupt) 
SF  Sing Flag NG (negative) PL ( plus) 
ZF  Zero flag ZR (zero) NZ ( no zero) 
AF  auxiliary flag  AC ( Auxiliary carry) NA ( no Auxiliary carry) 
PF  Parity flag PE ( parity even ) PO ( parity odd ) 
CF  Cary flag CY (carry) NC ( no carry) 

W (Write) 
                   W គ្ឺជា ក្សយរញ្ញា េួយនប្រសីប្មារ់រក្សាទ ក្សទិន្ែន័្យនៅនលី Hard Disk 
       W <start Address> <drive number><starting sector><sector> 

3.11. L (Load) 
L គ្ឺជា ក្សយរញ្ញា េួយនប្រីសប្មារ់នៅទិន្ែន័្យនៅនលឌីីសនៅោក់្សនៅក្សែ ងននា Memory។ 

       L <start Address> <drive number><starting sector><sector> 
3.12. N (Name) 

       N គ្ឺជា ក្សយរញ្ញា េយួនប្រីសប្មារ់នៅរចេូលនឈ្នា េះ File នៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី Debug។ 
      -N  <filename> 
      -L 
ឧទា រណ៍: ការរចាូ ន្ក្សេាវ ិ្  ីAssembly នៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ីដក្សរំរូវ 
(a). ការរចាូ ន្នឈ្នា េះន្ងិ ក្សយរញ្ញា  
-N A:\PROGRAMS\Prog1.exe 
-L 
(b). Loading on entering Debug program 
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A:>Debug A:\PROGRAMS\Prog1.exe 
ឧទា រណ៍: ការរក្សាទ ក្សន្ិងរចាូ ន្កូ្សែ 

1900:100   MOV CX , 0005 ;ក្សណំរ់រនេារងវិលជ 5ំែងនអាយ CX 
1900:103   MOV BX , 0200 ;ក្សណំរ់រនេានលខអាសយោា ន្ ២០០នអាយ BX 
1900:106   MOV AL , 0  ;ក្សំណរ់រនេានលខ ០ នអាយ AL 
1900:108   ADD AL , [BX] ; យក្សរនេានៅនលខអាសយោា ន្ដែលBX នឆ្លព េះនៅកាន់្ ូល AL 
1900:10A  INC BX ; រដន្ថេនលខ ១ ក្សែ ង Bx នោយ Bx = Bx + 1 
1900:10B  DEC  CX; រន្ថយនលខ ១ ក្សែ ង Cx នោយ Bx = Bx + 1 
1900:10C  JNZ 108 
1900:10E  INT  3 

1900:10F 
- R  CX នពលនប្រ ីក្សយរញ្ញា នន្េះរ ួនយងីបាន្លទធនលគ្ ឺCX 0000 
-    R  រ ួ    Enter Key បាន្លទធនលែូ ខាងនប្កាេ៖ 

AX = 009C BX = 0000 CX = 0012 DX = 0000 SP = FFEE  BP = 0000 DI = 0000  SI  = 
0000  DS = 1900 ES  = 1900 SS = 1900  CS = 1900  IP=0100  NV  UP  DI  PL  NZ  NA  
PO  NC 

- N  C:\exam.com 
- W  

Writing 0012 bytes 
- Q 

C:>Debug 
- N C:>exam.com 
- L 
- R 

AX = 009C BX = 0000 CX = 0000 DX = 0000 SP = FFEE  BP = 0000 DI = 0000  SI  = 
0000  DS = 1900 ES  = 1900 SS = 1900  CS = 1900  IP=0100  NV  UP  DI  PL  NZ  NA  
PO  NC  

 -     U CS:100 10E 
1900:100   B90500 MOV CX , 0005 ;CX=0005 
1900:103   BB0002 MOV BX , 0200  ;BX=0200 
1900:106   B000 MOV AL , 0 ; AL=0 
1900:108   0207 ADD AL , [BX] ; Al = AL + data at address that Bx point to 
1900:10A  43  INC BX ; Bx = Bx + 1 
1900:10B  49  DEC  CX ; Cx = Cx + 1 



 

90 

1900:10C  75FA JNZ 108 
1900:10E  A20502 INT  3 
1900:10F  CC 

• A  
1900: 0100  MOV  AX, C1AD  
1900: 0100  MOV  AX , 6170 
1900: 0100  ADD  AX , BX 
1900: 0100   INT  3 

  G 
CY, PE , NZ , NA 
- CY ( Carry ) 
- PE ( Parity Even ) 
- NZ ( No Zero ) 
- NA ( No Axilary ) 

MOV AX, 1250 ;  Ax = 1250 
MOV CX, 7115 ;  CX = 7115 
ADD AX, CX    ; Ax = Ax +BX 

 ឧទា រណ៍:  ូររង្ហា ញលទធនលន្ិងសញ្ញា សំោល់តាេក្សេាវ ិ្ ីខាងនប្កាេ៖ 
១. នប្រកី្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី Debug  
២. នប្រកី្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី  X86Asm-Program 

   ែំនណាេះប្ស្គយ 
១.Debug Program   ២.ក្សែ ង  X86Asm-Program 
MOV AX,1250     MOV AX,1250H 
MOV CX, 7115            MOV CX,7115H 

 ADD AX , CX             ADD AX , CX 
INT 3       ret ការនប្រីក្សេាវ ិ្ ីទាងំពីរខ សោែ ប្រង់ ំន្  នន្េះ 

4. កា មធេើកា ងា ខាងក្នងុនន 8086(Internal Working of 8086 /8088) 
 ូរន្ិយយពសី ីភីយូ 8086 (8088)ន្វីការប្ររិររតិមា៉ា ស ីន្កូ្សែនន្ក្សេាវ ិ្ ីែូ ខាងនប្កាេ៖ 

           Assembly Program           Machine Code            Emu8086 Program 
 MOV  AL , 12h      =          B012H  MOV AL, 12H 
 ADD  AL,  30h        =          0403H  ADD AL, 30H      

ស ីភីយូ8086 ឬ 8088  ែំនណីរការមា៉ា ស ីន្កូ្សែនន្ក្សេាវ ិ្ ីខាងនលីតាេជហំាន្ែូ ខាងនប្កាេ៖ 
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១. ជាែំរូង CPU ប្រូវរក្សអាសយោា ន្ជា PA(Physical Address)ររស់B0នោយយក្សរនេាចរ់
ននតីេនៅក្សែ ង CS ន្ិង OA នៅក្សែ ង IP រូក្សរចេូ លរនេាទាងំ២។ នែេីបនី្វីបាន្ែូ នន្េះនន្ទេះប្រូវយក្សនលខ
អាសយោា ន្ក្សែ ង CS ន្វីប្រមាណវ ិ្  ីShift bit Left 4 ែង រ ួរូក្សរនេា OA នៅក្សែ ង IP រនងែីរបាន្ជា PA 
ររស់ B0។ រន្ទា រ់េក្សរចាូ ន្នលខអាសយោា ន្នន្េះតាេរយៈ Address Bus នៅកាន់្ Memory នែីេបឱី្យ 
Memory រក្សរនេាកូ្សែ Instrution នៅ Address ដែលបាន្រចាូ ន្េក្ស ន្ងិរន្ទា រ់េក្ស CU រចាូ ន្ Read Signal 
តាេរយៈ Control Bus នែីេបរីំលាស់ទរីនេាកូ្សែ B0 តាេរយៈ Data Bus នៅនា ក្សនៅក្សែ ង Instrution Queue 
ន្ិងរន្ទា រ់េក្សរចេូ លកូ្សែនន្េះនៅឱ្យ Decoder នន្CU ន្វីការរក្សដប្រ។ តាេរយៈកូ្សែនន្េះស ីភីយូអា យក្សរនេា 
12h នៅទីតាងំ OA(Offset Address)រន្ទា រ់នែីេបយីក្សរនេានន្េះពី  Memory នៅនា ក្សនៅ AL Register។ 
រន្ទា រ់ពីប្រររិរត ិCode  នន្េះ រ់ IP=102h ដែលជា OFFSET ADDRESS នន្ Code Intruction រន្ទា រ់នទៀរ។ 

២. អន្ វរតន៍្ែូ ជហំាន្ទ១ី, CPU អា យក្សកូ្សែ 04 នៅរក្សដប្រ រន្តនទៀរ ន្ិងតាេរយៈកូ្សែ នន្េះ  
CPU អា យក្សរនេាេយួនៅ OA=103 ន្ិងរនេាេួយនទៀរនៅក្សែ ង AL Register នៅឱ្យ ALU ន្វីប្រមាណវ ិ្ ី
រូក្សន្ិងលទធនលនប្កាយនពលគ្ណន្ទនា ក្សនៅក្សែ ង AL Register វញិ Flags ទាងំអស់នា ក្សនៅក្សែ ង Flag 
Register។ រន្ទា រ់ពីែំនណីរការ Code 04  រ់ IP=104។ 

៣. អន្ វរតន៍្ែូ ជំហាន្ទី១ ែដែល  CPU អា ដប្រ Code cc រន្ទា រ់នទៀរន្ិងតាេរយៈ Code នន្េះ
ន្វីឱ្យ CPU អា រចឈរ់ែំនណីរការក្សេាវ ិ្ ីទាងំេូល។ 

5. េុខងា ននមជើង Pin 8086   

 

នជីង Pin ន្ិេួយៗររស់ ៨០៨៦ គ្ឺនប្រីប្បាស់សប្មារ់រភាា រ់នៅឧរក្សរណ៍ននសងៗនទៀរមាន្ែូ ជា 
RAM, ROM,  Hard Disk, I/O, PORT,…សប្មារ់រចាូ ន្ទិន្ែន័្យ ន្ិង ក្សយរញ្ញា រវាងឧរក្សរណ៍ទាងំនន្េះ 
 ខាងនប្កាេនន្េះគ្ឺជាេ ខង្ហរនជងី Pin ររស់ 8086 Microprocessor : 
 Vcc: ជានជីង Pin សប្មារ់នតល់ រន្ត +5V នៅឱ្យស ីភីយូ ន្ិង GND គ្ឺនជីង Pin នតល់ន្វីការរភាា រ់នៅ

រ៉ាូលែក្ស។ គ្ួរក្សរ់សំោល់ដែរថា 8086/8088  មាន្នជីង GNDPin  ំន្ួន្ពីរ  
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 CLK: នតល់ប្គ្ឹេះ Timing Signal នៅឱ្យស ីភយូី។ Clock signal អា មាន្ជា Duty cycle េួយនន្ 
33% នោយនតល់ Proper internal timing  ំន េះ 8086/8088។ 

 AD7-AD0: គ្ឺជានាូវសប្មារ់ន្វកីារន្ទនំលខអាសយោា ន្ ឬ ទនិ្ែន័្យ(Address/Data bus)។ វានសំ
នឡងីពី Bus  នប្ ីន្ ូលោែ  ន្ងិមាន្ទំ  ំ៨ រ ីរ នន្ Memory address ឬ I/O port។ក្សែ ងក្សរណី
នប្រី Bus ជានលខ Adddress ល េះប្តាដររនេា ALE មាន្រនេារក្សែនសានី្ឹង ១។ ដរនរី ALE មាន្រនេា
រក្សែវទិានសាីន្ងឹ 0 វញិនន្ទេះ AD7-AD0 ប្រជា Data Bus វញិ។ 

 MN/MX(Minimum/maximum mode pin): Pin នន្េះនប្រីសប្មារ់ន្វីការនប្ជីសនរសីេ៉ាូរ 
Minimum ឬ Maximum  ំន េះប្រមាណវ ិ្ កី្សែ ង Microprocessor។ នរី Minimum mode មាន្
ការនប្ជីសនរសីនន្ទេះ MN/MX pin អា ភាា រ់នោយផ្លា ល់នៅនជីង Pin 5.0V។ 

 BHE / S7: Bus high enable pin គ្ឺនប្រីសប្មារ់ 8086 ន្វឱី្យមាន្ Enable Most- significant bit 
data bus (D15-D8) ក្សែ ងនពល Read ឬ Write ក្សែ ងក្សរណីនរ ីS7 ជាន្ិ េកាលរនេារក្សែវទិានសាី 1  

 Minimum Mode Pins: Minimum Mode Pins នន្ 8086/8088 ប្រូវបាន្ភាា រ់នោយ MN/ MN 
pin នោយផ្លា ល់ពី +នៅ-5.0 V នោយវាងការ់ Pull up resister។ 

 IO/M or M/IO: សប្មារ់នប្ជសីនរសី Memory Or I/O។ Pin នន្េះរង្ហា ញនូ្វអវីដែល Microprocessor 
address bus មាន្ Memory address or I/O port address។ 

 WR: Pinនន្េះនប្រីញឹក្សញារ់ដែលរង្ហា ញពី Output data នៅ Memory or I/O devices។ ក្សែ ងរយេះ
នពលដែល WR មាន្រក្សែ 0, data bus មាន្រនេាសប្មារ់ Memory or I/O devices។  Pin នន្េះជា 
float នៅ high – impedance រយេះមាន្ hold acknowledge។ 

 INTA: Interrupt acknowledge signal គ្ឺមាន្ការនវាយីររនៅ INIR input pin a។ Pin នន្េះជា
្េាតានប្រសីប្មារ់ភាា រ់នៅ Gate ររស់ Interrupt vector number ដែលមាន្នៅនលី Data bus 
សប្មារ់នវាីយររនៅ Interrupt request។ 

 ALE (Address latch enable): នជីងPin រង្ហា ញអពំី address/data bus មាន្ពរ៌មាន្សតីអពំី
នលខអាសយោា ន្។ ន យីនលខអាសយោា ន្នន្េះអា ជា Memory address ឬជានលខជា I/O 
port។ គ្ួរក្សរ់សំោល់ដែរថា ALE signal េិន្មាន្ Float ក្សែ ងនពលមាន្ Hold acknowledge។ 

 DTR / R : Data transmit / receive signal រង្ហា ញព ីMicroprocessor data bus រចាូ ន្ (DT/R = 1) 
or ទទួល (DT/R=0) data។ នន្េះនប្រីសប្មារ់ន្វឱី្យ មាន្ internal data bus buffer។  

 DEN: Data bus enable មាន្សក្សេាភាពនល ីExternal data bus buffers។ 
 HOLD: Hold input សំនន្ីរនោយផ្លា ល់នៅ Direct memory access (DMA) នរី Hold signal 

មាន្ Logic 1, Microprocessor ឈរ់ប្ររិររត ិ Software ន្ិង ផ្លា ស់ Address, Data, ន្ិង 
Control bus នៅប្រង់ High –impedance state។ នរី Hold signal មាន្ Logic 0, 
Microprocessor ឈរ់ប្រររិរតិ Software ្េាតា។ 

 HLDA: Hold Acknowledge រង្ហា ញពី 8086 microprocessor មាន្រចេូល Hold state។ 
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 SSO : SSO status line គ្ឺមាន្រនេានសាីន្ឹង S0 pin នៅក្សែ ង Maximum mode operation នន្ 
Microprocessor។ Signal នន្េះគ្ឺនសជំាេួយ IO/R ន្ិង DT/R សប្មារ់រក្សដប្រ Function នន្ 
Current bus cycle។ 

 Maximum Mode Pins: ន្វីការសំនរ នៅតាេលំោរ់លំនោយក្សែ ង Maximum mode សប្មារ់
នប្រីជាេួយ External Microprocessor, ភាា រ់នៅ MN/MN Pin to ground  

 S2 , S1 , and S0: Status bit រង្ហា ញពីេ ខង្ហរនន្ Current bus cycle។ Signal នន្េះគ្រឺក្សដប្រជា
្េាតានោយ 8288 bus controller។ 

 RO / GTI and RO/GTO: Request/grant pins សនំណីរនោយផ្លា ល់នៅ DMA ក្សែ ងនពល 
Maximum mode មាន្ប្រមាណវ ិ្ ។ី Line នន្េះទាងំពីរជា bi-directional ន្ិង នប្រសីប្មារ់ជា
សំនណីរ ន្ិង Grant DMA operation។ 

 LOCK: Look output គ្ឺនប្រីសប្មារ់ Lock peripherals off នន្ System។ Pin នន្េះមាន្សក្សេាភាព
នោយនប្រី Lock : Prefix នៅនលី Instruction។ 

 QS1 and QS0: Queue status bits រង្ហា ញព ីStatus នន្ Internal Instruction queue, Pin 
នន្េះគ្ឺនតល់សប្មារ់ែំនណីរការនោយ numeric coprocessor (8087)។ 

 A15-A0: គ្ឺជា address bus នតល់នូ្វ Upper-half memory address bits ដែលរណំាងឱ្យ bus 
cycle ទាងំប្សងុ។ Address នន្េះភាា រ់នៅ High-impedance ក្សែ ងនពលមាន្ Hold 
acknowledge  

 AD15-AD8: គ្ឺជាដខស Addresss/Data bus នសនំឡងី Address data bus នប្ ីន្ ូលោែ នៅនល ី
8086។ ដខសនន្េះមាន្ address bits A15-A8 នៅនពល ALE មាន្រនេា Logic 1 Pin ន យី Data 
bus ភាា រ់នៅ D15-D8 នន្ទេះ Pin  ូលនៅនន្េះជា High-impedance state ក្សែ ងនពល Hold 
acknowledge នក្សីរនឡងី។ ប្គ្រ់នពល Microprocessor រចាូ ន្នលខ Address ន ញ ALE មាន្ 
Logic 1 (Set High)  រង្ហា ញពីពរ៌មាន្នៅនលី Pin AD15-AD0  គ្ឺជា Address (A15-A0)។ 
នពល Data ប្រូវរចាូ ន្ ឬ រចេូ ល ALE មាន្ Logic 0 (Set Low) រង្ហា ញពីពរ៌មាន្នៅនល ី
Pin AD15-AD0  គ្ឺជា Data Bus។ 

 A19/S6-A16/ S3: Address /data bus គ្ឺមាន្នប្ ីន្សប្មារ់នតល់ Address signals A19-A16 ន្ិងមាន្ 
Status bits S6-S3។ Pin នន្េះនតល់ជា High-impedance state ក្សែ ងនពលែំនណីរការ Hold 
acknowledge។ Status bits S6 ជាន្ិ េមាន្ទំរង់ Logic 0, bit S5 រង្ហា ញ Condition នន្ IF 
flags bits ន្ិង S4 ន្ិង S3  រង្ហា ញពី Segment េួយក្សំព ងែំនន្ីរការក្សែ ងនពលនក្សីរមាន្ Bus cycle។ 

 RD:  រាល់នពល Read signal មាន្រក្សែនសាីន្ងឹ 0 នន្ទេះ data bus គ្ឺទទួលយក្ស Data ពី Memory 
ឬឧរក្សរណ៍ I/O។ Pin នន្េះជា Float នៅ high-impedance ក្សែ ងនពលនក្សីរមាន្ Hold 
acknowledge។ 

 READY: Input នន្េះគ្ឺន្វីការប្រួរពិន្ិរយរចេូ ល wait states នៅក្សែ ង timing នន្ Microprocessor។ 
នរីសិន្ READY pin គ្ឺផ្លា ស់នៅជា Logic 0 level, នន្ទេះន្វឱី្យ Microprocessor  ូលនៅក្សែ ង 
Waits state ន្ិង មាន្ idle។ នរីសិន្ READY pin គ្ឺផ្លា ស់នៅជា Logic 1 level។ វាោា ន្អន្ វរត
នៅប្រមាណវ ិ្ ីនន្ Microprocessor។ 
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 INTR: I/nterrupts Request គ្ឺនប្រីសប្មារ់ Request Hardware interrupt។ នរី INTR មាន្ 
Held high នពល IF=1។  

 TEST: TES pint គ្ឺមាន្ Input ដែលន្វីការ Test នោយ WAIT instruction។ នរី TEST ជា Logic 
0, នន្ទេះ Wait instruction មាន្េ ខង្ហរជា NOP។ នរ ី TEST ជា  Logic 1, នន្ទេះ Wait 
instruction រង់ចសំប្មារ់ TEST កាា យនៅជា Logic 0។ Pin នន្េះគ្ឺភាា រ់នៅ 8087 numeric 
coprocessor។ 

 NMI: Non-Makable Interrupt input មាន្េ ខង្ហរប្រហាក់្សប្រដ ល INTR នលីក្សដលងដរ NMI 
interrupt េិន្មាន្ការប្ររួពនិ្ិរយនេីល IF flags bit មាន្ Logic 1។  

 RESET:  Reset input រណាត លឱ្យ Microprocessor ន្វីឱ្យមាន្ន្វកីារនទបងីវញិនោយខាួន្ឯងក្សែ ង
ក្សរណីនរមីាន្ Pin នន្េះមាន្ Held high ឬមាន្រញ្ញា ។ នៅនពលដែល 8086/8088  
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មេម ៀនទី ៥ ក្េមវធិី X86Asm IDE និង កា មគបើគរសប់ញ្ជា  Interrupts 
X86Asm ជាក្សេាវ ិ្ ីសប្មារ់សរនសរកូ្សែភាស្គ Assembly េួយនោយនប្រីទំ ំ 8, 16 ន្ិង 32_bit

Registers ន្ិងនប្រី ក្សយរញ្ញា ររស់ស ភីីយូចរ់ពនីលខ 8086   រ ូរែល់ស ីភីយូរ េ របន្ែនន្េះ។ វាអា រចេូ លនឈ្នា េះ
អន្ គ្េន៍្ររស់ C/C++ ន្ិង API ដែលជួយសប្េួលក្សែ ងការសរនសរកូ្សែបាន្នលឿន្ ន្ិងមាន្ភាពង្ហយប្សួល។ 
ជាងនន្េះនៅនទៀរការសរនសរកូ្សែនន្េះនប្រីសប្មារ់រនងីែរគ្នប្មាងេាីៗនោយនប្រីជា Console នោយផ្លា ល់ ន្ិងអា 
នប្រ ីResource Editor ដែលមាន្ទំរង់ែូ ការនប្រីក្សេាវ ិ្ ី Visual Basic ដែរក្សែ ងការរនងែីរDialog  ឬ Windows បាន្
នលឿន្រំន រ ន្ិងេិន្សូវសា គ្ស្គា ញ។ នៅក្សែ ងការសរនសរកូ្សែ Asm ែំរូងយល់ែឹងពីការនប្រីប្បាស់ស្គថ ររយក្សេា និ្ង
ការនប្រីសំន្ ំ ក្សយរញ្ញា នោយផ្លា ល់ររស់ស ីភីយូ, អា សរនសរក្សេាវ ិ្ ីននសងៗនោេះប្ស្គយ ំនណាទ ឬរញ្ញា  ន្ិង
ជាពិនសសែឹងពីប្រមាណវ ិ្ ី ន្ិង ការប្ររតិររតិររស់ស ភីីយូនោយផ្លា ល់។ 

1. កា ដាំមទប ើង X86Asm IDE 
េ ន្ន្ឹងអា ែំនណីរការក្សេាវ ិ្ ីនៅបាន្នន្ទេះ នយងីប្រូវែំនឡងីក្សេាវ ិ្ ីនន្េះជាេ ន្សិន្រេួជាេយួន្ឹងក្សេាវ ិ្ Mីasm32 
ដែលនតល់អន្ គ្េន៍្ ន្ិងCompiler។ ការែំនឡងីក្សេាវ ិ្ ីទាងំពីរនន្េះប្រូវន្វីតាេជំហាន្ែូ ខាងនប្កាេនន្េះ៖ 

1.1.  ំលង Folder X86V3 ន្ិង Masm32 នៅោក់្សក្សែ ង Drive C(បាន្ដរ Drive C) នោយន្វី
យ៉ា ងណាឱ្យក្សេាវ ិ្ ីទាងំពីរនន្េះនៅ Drive C ជាេួយោែ ដរនៅទីតាងំខ សោែ ។ ន យីេនិ្ប្រូវមាន្ 
Sub_Folder នពល    Mouse ពីរនលី Folder ខាងនលីនោយន ញីមាន្ X86V3 ឬ Masm32 
ពីរែងនន្ទេះក្សេាវ ិ្ ីនន្េះក៏្សេិន្អា ែំនណីរការបាន្ដែរ។ 

1.2.  ូលនៅក្សែ ងេរ X86V3 រួ នប្ជីសនរសីយក្ស ក្សយ setup.exe រួ  Double Click នលីវា
រន្ទា រ់េក្សវារង្ហា ញ Dialog Box រន្តរន្ទា រ់ែូ ខាងនប្កាេ៖ 

 
 

(រូរទី ១) (រូរទី 2) 
 

 
 

1.3.     Mouse នលី ក្សយ Yes រូរទី១រន្ទា រ់េក្សវារង្ហា ញ Dialog Box រូរទី២ រ ួ    Yes 
1.4. រង់ចរំ ូរែល់វារង្ហា ញ Dialog Box ែូ ខាងនប្កាេ៖ 

mk:@MSITStore:C:/X86V3/Help/X86Asm.chm::/definitionofregister.html
mk:@MSITStore:C:/X86V3/Help/X86Asm.chm::/definitonofapi.html
mk:@MSITStore:C:/X86V3/Help/X86Asm.chm::/resourceeditor.html
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1.5.    នលី ក្សយ OK តាេរូរខាងនលីជាការរចេ រ់ការែំនទបងីក្សេាវ ិ្ ី X86Asm  
1.6.  ូលនៅក្សែ ង X86V3 Folder, រ ួ   នលី ក្សយ X86.exe នែីេប ូីលនៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្  ីX86Asm 
ែូ រង្ហា ញក្សែ ងរូរខាងនប្កាេ៖ 

 
1.7. នែីេបសីរនសរកូ្សែ Asm ក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី X86Asm នៅបាន្ជាែំរូងនយងីប្រូវនេលី X86Asm Help 
ដែលមាន្នៅក្សែ ង Help Menu។ ន យីនពលនយងី ូលក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ែីំរូងគ្ឺោា ន្ X86Asm Help នទ 
ែូន ែេះនែេីបែីំនទបងីវាជាការសខំាន់្រំន រសប្មារ់ការង្ហរសរនសរក្សេាវ ិ្ ែីំរូងនៅនលី Editor នន្េះ៖ 
១. ប្រូវ   នលី Option នប្ជីសនរសីយក្ស Help menu និ្ងរន្ទា រ់រង្ហា ញនូ្វ Dialog Box 
ែូ ខាងនប្កាេនៅជហំាន្ទី៣ រូរខាងស្គត  ំ 
២. នៅក្សែ ងប្រអរ់ Menu item: វាយនស ក្សតី X86 Help 
៣.  ក្សែ ងប្រអរ់ Command នប្ជីសនរសី C:\X86V3\Help\X86Asm.chm 

(៣) 
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2. ក្េមវធិីដាំបូង (First Program) 
នែីេបីសរនសរកូ្សែ Asm ែំរូងក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី X86Asm នន្ទេះប្រូវអន្ វរតតាេជំហាន្រន្តរន្ទា រ់ែូ 
ខាងនប្កាេ៖ 

1.     Ctrl + SpaceBar ឬ   នលី Add New Projects ពីក្សែ ង Project Menu 
2. វាយនឈ្នា េះ File ដែល ង់រនងែីរតាេរូរខាងនប្កាេ ន្ងិ    Mouse នលី ក្សយ 

Create ន យីនឈ្នា េះ File ដែលនទីរន្ឹងបាន្រនងែរីក្សេាវ ិ្ នីា ក្សវាសវ័យប្រវរតិនៅក្សែ ង
េរ Projects នន្ File Browser សូេនេីលរូរខាងនប្កាេខាងស្គត  ំ

3.    នលីេរ Projects ដែលនៅខាងស្គត នំន្ក្សេាវ ិ្ ី និ្ងរក្សនឈ្នា េះដែលនយីងបាន្
រនងែីរដែលមាន្នឈ្នា េះ FirstProgram.asm 

  
4. ការសរនសរកូ្សែឧទា រណ៍ែរូំងក្សែ ងក្សេាវ ិ្ គី្ំរែូូ បាន្រង្ហា ញខាងនប្កាេ នោយប្ោន់្
ដរសរនសរឃ្លា រញ្ញា  print "Assembly Programming is fun" ន្ិងនប្រអីន្ គ្េន៍្ getkey 
ន្ិង ឃ្លា រញ្ញា នប្ៅពីន្ឹងគ្ឺមាន្ប្ស្គរ់ទាងំអស់។ 
Title : Testing First program in X86Asm 
.586 
.model flat, stdcall 
include    masm32rt.inc  
Include    debug.inc 
Includelib debug.lib 
;____________________________________ 
.Data ;រចេូលទនិ្ែន័្យនោយផ្លា ល់នៅក្សេាវ ិ្  ី
.Code ; រចេូលឃ្លា រញ្ញា  ន្ងិ ក្សយរញ្ញា  
start: 
      print "Assembly Programming is fun"  
      getkey 
Ret   
end start 
;==================================== 
Title : នប្រីសប្មារ់ោក់្ស ណំងនជីងឱ្យកូ្សែរញ្ញា ក់្សពីប្រមាណវ ិ្ ីដែលប្រូវន្វ ី
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.586 ; ប្បារ់ Assembler នប្រី ក្សយរញ្ញា ស ីភីយូ Pentium Processor នោយនប្រ ីបាន្
ដរ ៣២ រ ីរ ន្ិងអា នប្រសី ីភយូី .386, .486,.586,…. 
.model flat, stdcall ; ប្បារ់ពីអងា ងចេំ៉ាូឌ លដែលប្រូវនប្រីគ្ឺជា Flat stdcall 
include    masm32rt.inc  ; រចេូ ល masm32rt.inc នែីេបនីប្រីអន្ គ្េន៍្ននសងៗ 
Include    debug.inc ; រចេូ ល debug.inc នប្រីអន្ គ្េន៍្ក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី debug 
Includelib debug.lib ; រចេូល Library នែីេបអីន្ គ្េន៍្ Debug នៅបាន្ 
start: ; ជា ំន្  ចរ់ននតេីនន្ការសរនសរកូ្សែដែលជាអាសយោា ន្ែំរូងនន្ ក្សយរញ្ញា   
      print "Assembly Programming is fun" ;រង្ហា ញឃ្លា ក្សែ ងសញ្ញា  “” 
      getkey ;  ទរ់នអប្ក្សង់រង្ហា ញរ ូរល េះប្តា    Key ណាេួយបាន្បារ់វា 
Ret ; ប្រលរ់កាន់្ Os នែីេបនី្វីការរចឈរ់ការប្ររិររតិ ក្សយរញ្ញា  
end start;  ំន្  ចរ់  ងរចេ រ់នន្ការសរនសរកូ្សែ 
 ូរនេីល Help រដន្ថេនោយប្ោន់្    Mouse នលី Help Menu , នប្ជីសនរសីយក្ស X86 
Help , រន្ទា រ់យក្ស Projects ន្ិង FirstProgram នែីេបីឱ្យកាន់្ដរ ាស់ក្សែ ងអំពីការ
សរនសរកូ្សែ Asm ែំរូង។ 

3. Build និង Run 
1.     Ctrl+B ឬ    នលីរូរ  ដែលមាន្នៅ Toolbar នែីេប ីbuild ក្សេាវ ិ្  ី
2.     Ctrl + R ឬ   នលីរូរ   នែីេបនី្វីការែំនណីរការ(Run)ក្សេាវ ិ្ ីនែីេបបីាន្លទធនលនៅ
នលីនអប្ក្សង់រនចេញលទធនល(Output Screen): 

 
ក្សែ ងក្សរណីនពល RUN ក្សេាវ ិ្ ីោា ន្នអប្ក្សងខ់ាងនលីនយីង   នលី Option Menu រន្ទា រ់េក្ស
   នលី Console និ្ង OK។ 

4. ភាស្គ Assembly មគបើក្នងុក្េមវធិី X86Asm 
ភាស្គ Assembly(Asm) គ្ឺជាភាស្គក្សំររិទារេយួនោយនប្រី ក្សយរញ្ញា , Register, RAM  ន្ឹង

អន្ គ្េន៍្ ន្ិង Method សប្មារ់សរនសរកូ្សែររស់ស ីភយូីនោយផ្លា ល់។ វាអា សរនសរក្សេាវ ិ្ ីនោេះប្ស្គយ
 ំនណាទឬរញ្ញា ែូ ក្សែ ងភាស្គ C,រនងែីរ GUI, driver, Owner OS, រ ៉ាូរូរទិក្ស ន្ិង ឧរក្សរណ៍នវឆ្លា រ។ វាក៏្ស
ជាេូលោា ន្ប្គ្ឹេះសប្មារ់នរៀន្ភាស្គ Asm ននសងៗនទៀរដែលនប្រីជាេួយស ីភីយូ 8051 ឬ 8085 ន្ិងភាស្គ
ថាែ ក់្សខពស់ែូ ជា Arduino ឬ Python ដែលមាន្នរៀន្នៅក្សែ ងនសៀវនៅនន្េះនងដែរ។ អា នប្រីវារនងែីរក្សេាវ ិ្ ី
ទាក់្សទងន្ឹងែំនណីរការដនែក្សរងឹែូ ដែលនយីងបាន្ន្វីនៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី Emu8086 នោយនយីងែឹងពីការ
នប្រីប្បាស់ I/O, Sensor, Actuator, Memory ជាេួយន្ឹង Microprocessor ន្ឹង Microcontroller នងដែរ។ 
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4.1. គបមភទទនិននយ័(Data Type) 
វាជាប្រនភទទិន្ែន័្យសប្មារ់សមាា ល់នន្ប្រនភទអនេរ ដែលប្រវូនា ក្សនលខជា នំ្ួន្គ្រ់, ទសភាគ្, រួអក្សសរ 

ឬ រួអក្សសរ ន្ិងទ ំនំលខដែលប្រូវនា ក្សនៅក្សែ ង Memory។  
- នលខជា Unsigned  Number(នលខអរ់គ្ិរសញ្ញា ) នយងីនប្រី db, dw, dd, dq 
- នលខជា Signed number(នលខគ្ិរសញ្ញា + ន្ិង-) នប្រី sbyte, sword, sdword 
- ន យី ំន េះនលខទសភាគ្នប្រី Real4, Real8, Real10   
C For DOS                                      Asm Program  

Usigned Number      Signed Number  Floating Point 
char    db(define Byte=8 bits)          sbyte    Real4 
Int                  dw (define Word=16 bits             sword    Real8 
long int           dd (define Double word=32 bits) sdword             Real10 

  Double long int       Dq (define Quard word =64 bits)sq 
ឧទា រណ៍១: ក្សេាវ ិ្ ីគ្ំរខូាងនប្កាេគ្ឺការរចេូ លរនេា  x ន្ិង y នោយផ្លា ល់នៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ីនៅនប្កាេ 
.data ន្ិងន្វីការរង្ហា ញនៅនលីនអប្ក្សង់ Output នោយនប្រី ១៦ រ ីរ register។ 
.data     

x  dw  200     ; declares x word and x=34h 
y  sdword -1000; declares y dword and y=-1000 

  .code 
  start: 
   PrintDec x ;displays the value x on output screen 
   PrintDec y ;displays the value x on output screen 
  Ret 
  end start 
  ;Output Screen :  x = 200; Y = -1000 

ឧទា រណ៍២: ក្សេាវ ិ្ ីខាងនប្កាេគ្ឺការរចេូ លរនេា  x ន្ិង y នោយផ្លា ល់នៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី និ្ងន្វី
ប្រមាណវ ិ្ ីែក្សនលខ ន្ងិនា ក្សលទធនលនៅក្សែ ង ax : 
.data     

x  dw  200 ; declares x word and x=200 
y  dw  100 ; declares y dword and y=100 

  .code 
  start: 
   mov ax, x ;move the value x into ax 
   sub ax, y ;ax = ax - y 

 PrintDec ax ; displays the value in ax to output screen 
  Ret 
  end start 
  ; Output Screen : ax = 100 
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4.2. Invoke macro 
វានប្រីសប្មារ់នៅនឈ្នា េះអន្ គ្េន៍្ ន្ងិ Method េួយ នំ្នួ្ រេួន្ឹងធារ ររស់វាេក្សនប្រីប្បាស់ក្សែ ង

ការសរនសរកូ្សែនៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី X86Asm បាន្នលឿន្ ន្ិងមាន្ភាពង្ហយប្សួល។ នរីសនិ្ជានយងីរចេូល ន្ិង
រនចេញទិន្ែន័្យជាជាងការនប្រីប្បាស់ ក្សយរញ្ញា នប្ ីន្ន្វីឱ្យនយងីពិបាក្សយល់។  

Syntax: 
INVOKE FunctionName [argumentList] ; argumentList; ំន េះការនប្រី argumentList អា នប្រីជា៖  

- រនេានលខ ន្ិង ក្សនន្ាេ នំ្ួន្គ្រ់   
- នឈ្នា េះអនេរ ន្ិង Register 
- address ន្ិង ADDR expression 
invoke crt_scanf, chr$("%d"), addr number ;នៅអន្ គ្េន៍្នឈ្នា េះ crt_scanf នែីេបរីចេូ ល
ជា ំន្ួន្គ្រ់ ន្ងិនា ក្សវានៅអនេរ number  
- អន្ គ្េន៍្ crt_scanf មាន្េ ខង្ហរែូ នយងីនប្រ ីscanf ក្សែ ងភាស្គ C ដែរ  
- Chr$ ជារញ្ញា ឱ្យរចេូ ល String ន្ិងរចេ រ់នោយសញ្ញា  $ ដែលរញ្ញា ក់្សពីការរចេ រ់នន្ការ

រចេូ លរអួក្សសរ ន្ងិរំដលងជា ំន្ួន្គ្រ់ក្សែ ងប្រព័ន្ធនោល ១០ នពលនប្រី %d។ 
- នលខដែលបាន្រចេូ លនប្កាយនពលរំដលងន យីប្រូវនា ក្សអាសយោា ន្ number មាន្ន័្យថា

អនេរ number នា ក្សរនេាដែលបាន្រចេូល។ សូេនេលីឧទា រណ៍ 
-  Input : 1234 ពី Keybaord នប្រី chr$ នោយគិ្រជា String :31323334h$  នពលនា ក្សក្សែ ង 

Memory និ្ងនប្រី %d នែីេបីរដំលងនៅជា 1234  វញិែូ នឹ្ងនលខដែលនយីងបាន្វាយរចេូ ល 
និ្ង  ងនប្កាយបាន្អនេរ number =1234។ 

ឧទា រណ៍: ក្សេាវ ិ្ ខីាងនប្កាេគ្ឺការរចេូលរនេា  x ន្ិង y ពី Keyboard នពលែំនណីរក្សេាវ ិ្ ី រ ួន្វី
ការរូក្សនលខ នោយនប្រី ១៦ bit register នោយនប្រី CPU នឈ្នា េះ ៨០៨៦: 
.data     
 x  dw  0 ; declares x word and x=34h 
 y  dw  0 ; declares x word and x=34h 
.code 
start: 
 print "Enter a x:" ;  នពលែនំណីរការន ញឃ្លា  enter a x: នៅនលីនអប្ក្សង់ 
 invoke crt_scanf, chr$("%d"), addr x ;  រចេូ លនលខ ំន្ួន្គ្រ់ ន្ងិនា ក្សនៅ x 
 mov si, x ; move the value x into si 
 print "Enter a y:" ;enter a y :  
 invoke crt_scanf, chr$("%d"), addr y; រចេូលនលខ ំន្ួន្គ្រ់ ន្ិងនា ក្សនៅ y 
 add si, y ; si = si +y 
 PrintDec si ;displays the value in si to output screen 
 Ret ; Return to os to stop execute instruction 
end start 
; Output Screen:  
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;Enter a x: 1000 
;Enter a y: 2000 
SI= 3000 

4.3. កា មគបើបញ្ជា  if 
if នប្រីសប្មារ់ប្រួរពិន្ិរយលក្សខខណឌ នន្ ំនណាទមាន្េួយលក្សខខណឌ  ន្ិងក្សនន្ាេលក្សខខណឌ ប្រូវនប្រី

នឈ្នា េះអនេរ ន្ិង Register ដែលមាន្ទំ ំ 32 bit។ នរីលក្សខខណឌ ពិរអន្ វរត StatementA។ ន ីយនរី
លក្សខខណឌ េនិ្ពិរអន្ វរតរញ្ញា នៅខាងនប្កាេ .endif  នន្ទេះគ្ឺ StatementB។ 

.if condition   
StatementA ;  មាន្ statement1,statement2,…statementn 

.endif ; រចេ រ់ការនប្រី if condition 
StatementB ;  មាន្ statement1,statement2,…statement 

 ណំា:ំលក្សខខណឌ អា នប្រីនឈ្នា េះ Register និ្ង Register; Register និ្ង Memory ; 
    ;Register or Memory ន្ងិ immediate value ; 

   ;ដរនជៀសវាងការនប្រៀរន្ៀរ Memory ន្ងិ Memory 
ឧទា រណ៍: ក្សេាវ ិ្ គី្ំរខូាងនប្កាេន្វីការនប្រៀរន្ៀររនេា x=5 < 10 

.Data 
    x       DD   5 ; ប្រកាសអនេរ x នា ក្សរនេា 5 នែេីបបីាន្ x =5 
.Code 
start:      
      .if ( x < 10 ) 
          printf( "Five is now less than ten, that's a big surprise" ) 
      .endif 
 Getkey 
Ret 
End start  

4.4. កា មគបើបញ្ជា  if…else 
ការនប្រ ី if…else នប្រីសប្មារ់ប្រួរពិន្ិរយនន្ ំនណាទមាន្លក្សខខណឌ ពីរោ ់ពីរោែ ។ នរីលក្សខខណឌ ក្សែ ង

រញ្ញា  if ពិរអន្ វរត StatementA ន្ិង នរីលក្សខខណឌ េិន្ពិរអន្ វរត StatemenB   
Syntax : 
 .if condition    
           StatementA 
.else 
 StatementB 
.endif 
ឧទា រណ៍: ក្សេាវ ិ្ ីគំ្រូខាងនប្កាេរក្សរនេាោ ់ខារនន្ ំនួ្ន្េួយ។ នរីរចេូ ល num=-25 នប្រី
ក្សនន្ាេគ្ណន្ទគ្ឺ num = -num * (-1) នែីេបបីាន្លទធនល num=25។ ក្សែ ងភាស្គ Assembly 
ប្រវូនប្រី ក្សយរញ្ញា  Mul នែីេបនី្វីប្រមាណវ ិ្ ីគ្ ណ៖ 
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.Data 
       num     sword 0 ;ប្រកាសអនេរ num ជា Sign number  ន្ិង num =0 
       sign    sword -1 ;ប្រកាសអនេរ Sign ជា Sign number  ន្ិង sign =-1 
.Code 
start: 
      printf("Enter a num:") ;  ន្វីការរង្ហា ញន ញឃ្លា  enter a num: នៅនលីនអប្ក្សង់ 
      invoke crt_scanf,chr$("%d"), addr num 
      .if num<0; នរី num=-5 នន្ទេះ Assembler ែំនណីរការ mov ax, num 
            mov ax, num ; នរី num =-25 នន្ទេះ Ax =-25 
         mul sign ; ax=ax*sign = -25 * -1 =25 
         printf("The absolute %d is %d", num,ax) 
      .else 
          printf("The absolute %d is %d",num,num) 
      .endif 
      getkey  
Ret   
end start  
 ណំា:ំ អន្ គ្េន៍្ getkey នប្រសីប្មារ់ទរ់ Output Screen ន្ងិនពល    Key ននសងៗ នទៀរវានែេីបី
រទិវា។ 
; រន្ទា រ់ពែីនំណីរការកូ្សែខាងនល ីន្ងិរចេូលរនេាប្រង់ Enter a num :Output Screen 

Enter a num = 25  
The absolute 25 is 25 

Enter a num = -25  
The absolute -25 is 25 

4.5. កា មគបើបញ្ជា  if…elseif…else 
ការនប្រ ីif…elseif…else នៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី X86Asm សប្មារ់ប្រួរពិន្រិយលក្សខខណឌ នន្ ំនណាទដែល

មាន្នប្ ីន្នលសីពីរ។  
.if condition1    
           Statement1 
.elseif condition2 
 Statement2 
… 
.else 
 Statementn 
.endif  
ឧទា រណ៍: កូ្សែគ្ំរខូាងនប្កាេរនងែីរមា៉ា ស ីន្គ្ិរនលខេួយដែលមាន្ទំរង់៖ 
Enter x:  
Select(+,-,*,/): 
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Enter y:   
.Data 
    x        DD   0 ;declares x as dword and x =0 
    y       DD   0 ;declares y as dword and y =0 
    sign DD   0 ;declares sign as dword and sign =0 
    r       dq    0 
.Code 
start: 
      print "Enter x :" ; displays Enter x : 
      invoke crt_scanf, chr$("%d"), addr x ; input the value of x as integer 
      print "Select(+,-,*,/):" ; Select the operator + , - , *, / 
      invoke crt_scanf, chr$("%s"), addr sign ; input the value of sign as integer 
      print "Enter y :" ; displays Enter y : 
      invoke crt_scanf, chr$("%d"), addr y 
      .if (sign=="+") 
        mov eax, x ; sets eax = x 
        add eax, y ; eax = eax + y 
        printf("The result of adds two number is %d", eax) 
      .elseif(sign=="-") 
        mov eax, x  ; sets eax = x 
            sub eax, y   ; eax = eax -y 
        printf("The result of subtracts two number is %d", eax) 
      .elseif(sign=="*") 
              mov eax, 0 ; clear eax = 0 
           mov eax, x ; sets eax = x 
           Mul y         ; edx:eax = eax* y 
           mov dword ptr r, eax ; move the value in eax to location r0 and r1 
           mov dword ptr r+2, edx ; move the value in edx to cation r2 and r3 
           printf("The result of multiple two number is %d", eax)  
      .else 
            printf("The operator is wrong")  
      .endif 
      getkey      
Ret   
end start 
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4.6. While  Loop 
គ្ឺជារងវិលជ ំ(Loop)នប្រីសប្មារ់អន្ វរតនូ្វ ក្សយរញ្ញា ស ីភយូី (CPU statements) នប្ ីន្ែងនែីេបី

ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីដែលមាន្ n  ំន្ួន្។ នោយែំនណីរការររស់វាប្រូវពិន្ិរយលក្សខខណឌ ជាេ ន្សិន្។ នរលីក្សខខណឌ
ពិរវាអន្ វរត statements(s) ររស់វា។ 

.while(condition) 
              statement(s) 
        .endw 
        Condition :អា នប្រៀរន្ៀរ : 
  -  Register vs Register : ax > bx 
         -  Register vs Memory : ax <= x  
  -  Register vs Immediate value : CX!=0  
        -  Memory vs Immediate value : n <=5 

ឧទា រណ៍: កូ្សែគ្ំរខូាងនប្កាេនប្រីរងវិលជ ំ While គ្ណន្ទ sum =1+2+3+…+n 
.Data 
    sum     dw   0 ; declares sum=0  
    n       Dw   0 ; n=0 
.Code 
start: 
      print "Enter a n:" ; រង្ហា ញឃ្លា  Enter a n:  
      Invoke crt_scanf, chr$("%d"), addr n ; រចេូ លរនេា n 
      mov dx, 1 ; dx=i=1 គ្ឺជារួែំរូងដែលប្រូវន្វីប្រមាណវ ិ្ ីរូក្ស 
      .while(dx<=n) ; នរីរនេាក្សែ ង dx <= n ប្ររិររតិរញ្ញា   
        add sum, dx ; sum=sum+dx 
        inc dx      ; dx=dx+1 
      .endw 
      Invoke crt_printf, chr$("sum=%d"), sum ; ឬអា នប្រpីrint("sum=%d",sum) 
      getkey 
Ret  ;return to os 
end start 

4.7. អាម (Array) 
អានរគ្ឺជាសំន្ ំធារ  ឬវរថ ដែលមាន្ប្រនភទទិន្ែន័្យែូ ោែ  និ្ងមាន្នឈ្នា េះរេួោែ ។ ការប្រកាសអានរ

ប្រូវចរ់ននតីេនោយនឈ្នា េះអនេរ, ប្រនភទទិន្ែន័្យ ន្ិងសំន្ ំទិន្ែន័្យ។ េ៉ាាងនទៀរអា ជានឈ្នា េះអនេរ, ប្រនភទ
ទិន្ែន័្យ ន្ិងជនំ្ួយធារ ដែលប្រូវនប្រី។ 

Variables data type list data 
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ឧទា រណ៍ប្រកាសនឈ្នា េះ arrays Db 12h, 15h, 25h, 1Fh, 2Bh ;មាន្ន័្យថាប្រកាស
នឈ្នា េះ arrays(byte) ន យីនលខនិ្េួយៗគ្ិរជា Byte ន្ិង arrays =12h, 15h, 25h, 1Fh, 
2Bh។ ន យីនឈ្នា េះ arrays នពល Compile នៅនលខអាសយោា ន្ 403000h នា ក្សនលខ 12h, 
403001h =15h, 403002h =25h, 403003 = 1FH, 403004h = 2Bh។ 
ឧទា រណ៍១: ក្សេាវ ិ្ ីគ្ប្េខូាងនប្កាេរង្ហា ញពីការប្រកាសអានរប្ពេទាងំធារ ររស់វា៖ 

.Data 
     arrays    Db 12h, 15h, 25h, 1Fh, 2Bh ; ប្រកាសអនេរ arrays ប្រនភទ Byte   
      sou db “ABcd1234”, 0; ប្រកាសអនេរ sou ប្រនភទ Byte     
      list    DB   20 dup(0) ; ប្រកាសអនេរ List នា ក្សនលខ ០0h(1Byte)  ំន្ួន្ ២០ 
Location 
.Code 
start: 
       DbgDump offset array , 6 ; នេីលនៅ address arry  ំន្ួន្ ៦ ទីតាងំ 

DbgDump offset sou , 6 ; នេីលនៅ sou  ំន្ួន្ ៦ ទីតាងំ 
DbgDump offset list , 20 ; នេីលទនិ្ែន័្យនៅ address arrays  ំន្ួន្ ៦ 

Location 
Ret 
End start 

 
4.8. Pointer 

Pointer គ្ឺនប្រីសប្មារ់ចរ់យក្សទិន្ែន័្យដែលមាន្ n  ំន្ួន្ពីក្សែ ង Memory េក្សន្វីប្រមាណវ ិ្ ី
នោយនប្រ ីRegister នែីេបនីា ក្សនលខអាសយោា ន្ទិន្ែន័្យមាន្ែូ ជា SI, DI, BX  ំន េះដរ ៨០៨៦ ស ីភយូី។ 
ដរ ំន េះស ីភីយូចរ់ពីនលខ ៨០៣៨៦ នទបងីប្រូវនប្រី ៣២ រ ីរ Register មាន្ែូ ជា Eax, Ebx, Ecx, 
Edx, Esi, Edi,…។  ំន េះ Register ដែលប្រូវនប្រីជា Pointer ប្រូវសរនសរវាោក់្សក្សែ ង [ ]  

ឧទា រណ៍១: កូ្សែខាងនប្កាេនប្រី 16 bit register ចរ់ព ី CPU : 80386, 80486, 80586, 
Pentium Pro, and Pentium 4 Microprocessor។ សូេនេីលនេនរៀន្ការនប្រីនឈ្នា េះ 
Register 32 bit: 
80386 Microprocessor and later 8086 Microprocessor 

.Data 
    data    Db   12h, 15h, 25h, 1Fh, 2Bh  
    sum     Db   0 

. org 100h 

.data 
    data    Db   12h, 15h, 25h, 1Fh, 2Bh  
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.Code 
start: 
    mov ecx, lengthof data  ;ecx = 5 
    mov ebx, offset data         
    .while(ecx!=0)    
       mov al, [ebx]     ;al = 12h 
       add sum, al      ;sum =sum +al 
       add ebx,1;ebx=ebx +1 
         sub ecx,1   ;ecx =ecx – 1  
.endw 
PrintHex sum 
Getkey 
Ret 
End start   

    sum     Db   0 
.code 
    mov cx, 5   
    mov bx, offset data   
back:         
    mov al, [bx]       
    add sum, al      
    add bx,1 
    sub cx,1   ;     
    jnz back 
Ret  
 ំណា:ំ ប្រង ់ Jnz back នយីងនប្រី ក្សយរញ្ញា  
loop back ដែលមាន្េ ខង្ហរែូ ោែ ។ 

      ;Output : sum =96             DS:0107 =96   
ឧទា រណ៍២:  ូរនេីលក្សេាវ ិ្ ីរក្សរនេារូ រំន រនន្ n  ំន្ួន្នោយនប្រីស ីភីយូ :80386, 80486, 
80586(Pentium), Pentium Pro, and Pentium 4 Microprocessor។ សូេនេីលនេនរៀន្ការនប្រីនឈ្នា េះ 
Register 32 bit: 

.Data 
    n       DD   0  
    list    DD   20 dup(0) 
    small   dd    0 
.Code 
start: 
      print "This is a program to find th ",13, 10 
      printf("Enter n:")  
      invoke crt_scanf,chr$("%d"), addr n 
      ;input n number from keyboard 
      mov esi, 0 
      .while(n!=0) 
       printf("Enter num[%d]:", esi) 
       invoke crt_scanf, chr$("%d"), addr list[esi*4] 
        inc esi 
        dec n 
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      .endw 
      ;find the smallest of n number in memory 
      mov n, esi 
      mov esi, 0 
      mov eax, list[esi] 
      .while(n!=0) 
        .if(eax<list[esi*4]) 
         mov eax, list[esi*4] ;eax = smallest number 
        .endif 
        inc esi 
        dec n 
      .endw 
      mov small, eax 
      print "---------------------------",13,10 
      printf("The smallest is %d\n",small) 
      print "___________________________" 
      getkey 
Ret   
end start 

4.9. JNZ(Jump Not Zero) Instruction 
 JNZ គ្ឺជា ក្សយរញ្ញា េួយនប្រសីប្មារ់នឆ្លព េះនៅកាន់្នោលនៅនែីេ(Target Address) ឬជា Label 
ែូ នយងីនប្រីនៅក្សែ ងភាស្គ C។ ទំរង់ទូនៅខាងនប្កាេនប្រី back:។ 

 JNZ នឆ្លព េះនៅកាន់្នោលនៅនែីេនរីសនិ្ជារនេាក្សែ ង Cx!=0 ឬ(ZF=០)។ រនេាក្សែ ង CX 
មាន្រនេាខ សពសូីន្យន្ទឱំ្យបាន្ZF = 0។  

 JNZ េិន្នឆ្លព េះនៅកាន់្នោលនៅនែីេនរសីិន្ជារនេាក្សែ ង Cx=0 ឬ(ZF= 1)  
 Syntax: JNZ អាសយោា ន្នែេី(Target Address)  
ទំរង់ទូនៅនន្ការ ក្សយរញ្ញា  JNZ គ្ឺប្រូវនប្រីជាេួយ CX, ECX, RCX នែីេបែីំនណីរការរងវលិជ ំ

(Loop) ដែលមាន្ទំរង់ទូនៅែូ ខាងនប្កាេនោយនប្រី back ជា Target Address: 

 

  MOV CX , count ; set loop repeat count 
back:    …      …  ; 1st instruction of loop 

              …      …  ; 2nd instruction of loop  
                  .      .  .  
              …     …  ;nth instruction of loop 
              DEC CX ;decrement by 1 
              JNZ back ;repeat from again if cx!=0 
    …     …  ; frist instruction executed 
     ; after loop is complete 
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4.10. ពាក្យបញ្ជា  CMP   

 CMP ជា ក្សយរញ្ញា នប្រីសប្មារ់ន្វីការនប្រៀរន្ៀររនេានលខពីរ ំន្ួន្ នែីេបបីាន្លទធនលែូ 
ក្សរណីខាងនប្កាេ៖ 
Result  CF ZF 
Dest > Sou 0 0 
Dest = Sou 0 0 
Dest < Sou 1 0 
Syntax : CMP Dest , Sou 

4.11. JA, JB, JE Instruction  
 JA  នប្រីរន្ទា រ់ពី CMP  នែីេបកី្សំណរ់យក្សក្សនន្ាេ Dest > Sou មាន្ន័្យថានរីលទធនលក្សែ ង
ក្សរណី Dest > Sou ឬ CF = 0 ន្ិង ZF = 0 នន្ទេះ JA នឆ្លព េះនៅកាន់្អាសយោា ន្នែីេ។ ក្សរណី
នប្ៅពីនន្េះ JA េិន្នឆ្លព េះនៅអាសយោា ន្នែីេ។ 

 JE នប្រីរន្ទា រ់ពី ក្សយរញ្ញា  CMP នែីេបីក្សំណរ់យក្សក្សនន្ាេ Dest = Sou មាន្ន័្យថានរី
លទធនលក្សែ ងក្សរណី Dest = Sou ឬ CF = 0 and ZF = 1 នន្ទេះ JE  នឆ្លព េះនៅអាសយោា ន្នែីេ។ 
ក្សរណីនប្ៅពីនន្េះ JB េិន្នឆ្លព េះនៅ Target Address។  

 JB នប្រីរន្ទា រ់ពី ក្សយរញ្ញា  CMP នែីេបកី្សណំរ់យក្ស Dest < Sou មាន្ន័្យថានរលីទធនលក្សែ ង
ក្សរណី Dest < Sou ឬ CF = 1 and ZF = 0 នន្ទេះ JB នឆ្លព េះនៅអាសយោា ន្នែេី។ ក្សរណីនប្ៅ
ពីនន្េះ JB េិន្នឆ្លព េះនៅនទ។ 

 JZ នប្រីនឆ្លព េះនៅកាន់្ Label   នរីរនេាក្សែ ង CX =0 ឬ ZF =1  
ឧទា រណ៍:  ូរន្វីការវភិាគ្ប្រូប្កាេខាងនប្កាេរក្ស Max នន្ពីរ ំន្នួ្ នែេីបរីក្ស នេាយី ក្សែ ង Register ន្ងិ 
Memory រ ួប្បារ់ពេី ខង្ហរររស់ Register ន្ិេួយៗដែលបាន្នប្រីនៅក្សែ ងប្រូប្កាេ?  

នប្រីរញ្ញា  If…else នប្រី ក្សយរញ្ញា  CMP, JA, JB, JE 
.Data 
    x       Dw   0  
    y       Dw   0 
    m      Dw   0 
.Code 
start: 
      print " Enter a x:" 
      invoke crt_scanf, chr$("%d"), addr x  
      print " Enter a y:" 
      invoke crt_scanf, chr$("%d"), addr y 
      mov ax, x ; eax =x 
      .if (ax > y) 
           mov m, ax ;m =eax=x 

.Data 
    x     DD   0  
    y     DD   0 
    m     D    0  
.Code 
start: 
     print " Enter a x:" 
     invoke crt_scanf, chr$("%d"), addr x  
     print " Enter a y:" 
     invoke crt_scanf, chr$("%d"), addr y 
     mov eax, x  
     cmp eax, y ; compares eax with y 
     ja max_eax ; នរី eax > y នៅmax_eax 

//use if statement 
.if ( Dest > Sou )  

statementA 
.endif 

ស្មើ EMU8086 :  
CMP dest , sou  
JA back 
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      .else 
           mov dx, y ;edx=y 

 mov m, dx ;m =edx=y 
     .endif  

printf("max=%d",m) 
getkey  
Ret   
end start 

           mov edx,  y  
           mov m, edx  
           jmp print_max 
     max_eax: 
        mov m, eax 
      print_max: 
      invoke crt_printf,chr$("max=%d"),  

Enter a x :60   Enter a x :50 
Enter a y :50   Enter a y :60 
Max = 60    Max = 60 

4.12. ពាក្យបញ្ជា  IN និង OUT  
IN ជា ក្សយរញ្ញា សប្មារ់ន្វីការននារទិន្ែន័្យពី I/O PORT នៅកាន់្ AL ន្ិង AX Register។ ពី

 ំដណក្ស OUT ពីន្វីការននាររនេាពី AL ឬ AX Register នៅកាន់្ I/O port វញិ។ I/O PORT គ្ឺជាក្សដន្ាង
សប្មារ់ន្វីការភាា រ់នៅនៅកាន់្ឧរក្សរណ៍នអទប ិប្រនូ្ិ នែីេបរីចេូ លឬរនចេញទនិ្ែន័្យ។ 

Syntax:   IN AL(AX) , PORT NUMBER ន្ងិ OUT PORT NUMBER ,AL(AX) 
4.13. កា មតសតអាំពលូ Led ក្នងុ Emu8086 

ការនរសតអពូំលែរូំងនៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី Emu8086 នន្ទេះនយងីអា នប្រីឧទា រណ៍នឈ្នា េះ traffic light 
នោយនប្រីនលខ 04h ជានឈ្នា េះ Port ឬនៅថា port 4។ ន ីយនយីងអា នប្រី port 4 ក្សែ ងការសរនសរកូ្សែ 
ន្ិងនប្រី Bits ពី ០ ែល់ Bh។ វាជាេូលោា ន្ប្គ្ឹេះែំរូងក្សែ ងការន្វីការនរសតជាេួយន្ឹងសមាសភាគ្នអទប ិប្រូន្ិ 
មាន្ែូ ជា Led, Button, LCD, Motor, Sensor ន្ិងឧរក្សរណ៍ជានប្ នី្នទៀរ សប្មារ់ការង្ហររន្តន្វី
គ្នប្មាងជានប្ ីន្នៅក្សែ ង Arduino ន្ិង Raspberry Board។ 

 

#start=Traffic_Lights.exe# 
name "traffic" 
.data 
;                             FEDCBA9876543210 
         led_red dw 0000_0000_0000_0001b 
.code 
        Mov ax, led_red 
        Out 4, ax 
ret 

4.14. ក្េមវធិី Proteus 
គ្ឺជាក្សេាវ ិ្ ីសរិបន្ិេាិរេួយដែលអន្ ញ្ញា រឱ្យនយងីន្វីការរ ន្ទ ន្ិងគូ្រនសៀគ្វីនអឡ ិប្រូន្ ិនែីេបនី្វី

ការនរសតនៅនលឧីរក្សរណ៍ននសង  ៗ ែូ ជា LED, BUTTON, SENSOR, MOTOR, 7 SEGMENT, LCD។ល។ 
ជាេួយន្ឹងស ីភយូីប្រនភទ Microprocessor ន្ិង Microcontroller។  
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នយងីអា នប្រកី្សេាវ ិ្ ីនន្េះន្វីនូ្វគ្នប្មាងននសងៗ ែូ រញ្ញា អំពូលនោយនប្រី Bluetooth, Internet, 
IOT, Robotics, ន្ិង AI Robot ចរ់ពីនេនរៀន្ទី៤ នទបងីនៅ ន្ិងន្វីគ្នប្មាងេួយ ំន្ួន្នទៀរដែលមាន្នៅក្សែ ង
នសៀវនៅ ROBOTICES&AI ជានសៀវនៅទី២សប្មារ់នប្រីនៅវមាសទី២ ស ទធដរនប្រីក្សេាវ ិ្ ីនន្េះទាងំអស់នែីេបី
ន្វីការនរសតដនែក្សរងឹ ន្ិងដនែក្សទន់្េ ខន្ឹងែំនទបងីឧរក្សរណ៍ជាក់្សដសតង។ 
4.15. កា មតសតឧបក្ ណ៍មអទបចិគតូនចិ 
 4.15.1. ការនប្រ ីLED េយួន្ងិក្សេាវ ិ្ រីរស់វា  

  នែីេបីន្វីការនរសតសមាសភាគ្នអទបិ ជាេួយន្ឹងស ីភីយូ ៨០៨៦ នន្ទេះប្រូវយល់ឱ្យ
 ាស់អំពកីារនប្រីនជងី Pin ន្ិងេ ខង្ហរនន្ ៨០៨៦  ែូ បាន្នរៀររារ់នៅ ណំ  ខាងនល។ី   ំន េះស ភីីយូ 
៨០៨៦ វាេិន្អា ែំនណីរការនោយខាួន្ឯងបាន្នទនន្ទេះប្រវូការឈរីជំនួ្យេួយ ំន្ួន្្ំមាន្ែូ ជា
ឈរី 74CH373 ន្ិង8255A។ 

 
DATA SEGMENT ; ប្រកាសនប្រីននា data segment សប្មារ់រចេូ លទិន្ែន័្យ 
  PORTA EQU 00H ; ក្សំណរ់ PORTA=00h នរីក្សនជីង PORTA ជា Output 
  PORTB EQU 02H ; ក្សំណរ់PORTB = 02H 
  PORTC EQU 04H ; ក្សំណរ់នឈ្នា េះ PORTC ឱ្យនសាីន្ងឹរនេាកូ្សែ 04H 
  PORT_CON EQU  06H ;ក្សំណរ់PORT ទាងំរីជា Input ន្ិង Output 
DATA ENDS 
CODE SEGMENT ; ប្រកាសនប្រីននា code segment សប្មារ់រចេូលកូ្សែ 
  MOV AX, DATA ; Ax = DATA ដែលជានលខអាសយោា ន្ននា Data Segment 
  MOV DS,  AX ; DS = AX ដែលជានលខអាសយោា ន្ននា Data Segment 
ORG 0000H ; ក្សំណរ់នប្រីនលខអាសយោា ន្នន្កូ្សែែំរូង 
START: 
 ; ក្សំណរ់នជងី Pin នន្ Prot A, Port B ន្ិង Port C ជា Input ន្ិង Output 
  MOV DX, PORT_CON 
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 MOV AL, 10000000B ; port C (output), port A (output) in mode 0 and       
;PORT B (INPUT) in mode 0 

  OUT DX, AL  ; DX = PORT_CON 
 ;JMP XX 
XX:    ;Turn OFF 3 LED 
  MOV AL, 00000000b ; AL = 0000 0000b 
  MOV DX, PORTA        ; DX =PORTA នរីក្សនជីងពីន្នន្PORTA ជា Output 

OUT DX, AL ; PORTA =0000 0000b រនចេញរនេានៅពីន្ PA0=0,PA1=0,
PA2=0; នរីពីន្ទាងំពីរនសាីសូន្យគឺ្រិទអំពូលទាងំរីនប្ េះពីន្ទាងំនន្េះរភាា រ់នៅ 
LED 

  MOV CX, 5000 ; Delay  ំន្នួ្ 5000 Millisecon នសាី ៥ Second  
loopy1: loop loopy1 ; រន្ថយរនេាក្សែ ង CX នឆ្លព េះនៅកាន់្ loopy1 នរីខ សពីសូន្យ 
  MOV AL, 00000111b ; Al =00000111b ន វ្ីការ ON LED រី 
  MOV DX, PORTA      ; DX =PORTA នរីក្សនជីង Pinនន្PORTA ជា Output 
  OUT DX,AL              ; PORTA =00000111b នជីងពីន្ PA0=1,PA1=1,PA2=1 
  ; នរីពីន្ PA0=1,PA1=1,PA2=1អំពូលទាងំរភីាឺនប្ េះពីន្ទាងំនន្េះរភាា រ់នៅ LED 
  MOV CX, 5000; Delay ; Delay  ំន្ួន្ 5000 Millisecon នសាី ៥ Second 
loopy2:loop loopy2 
JMP XX 
CODE ENDS 
END 

- ការនប្រី LED ន្ិងក្សេាវ ិ្ ីគ្ំរខូាងនលីវាជាប្គ្េឹះែំរូងែ៏សំខាន់្រំន រសប្មារ់ន្វីការង្ហររន្តរន្ទា រ់ដែល
មាន្នៅក្សែ ងនសៀវនៅនន្េះ។ 
- ឈរី 74CH372 នប្រីសប្មារ់នា ក្សទិន្ែន័្យ និ្ង ក្សយរញ្ញា រនណាត េះអាសន្ែរវាងដែលបាន្េក្ស
ពីស ីភីយូ 8086 ឬនលខនលីសពីនន្េះ។ ន យី ំន េះ 74LS254 មាន្េ ខង្ហរែូ ឈរី 
8255A។ រូរខាងនប្កាេ គ្ឺនប្រី PORTB(B7-B0) សប្មារ់ន្វីការរនចេញឬរចេូលរនេា ន្ិងនប្រី
ជាេួយនសៀគ្វរីក្សែ។ 
-  រន្ាេះឈរី 8255A នន្េះនប្រីសប្មារ់រនចេញ ន្ងិរចេូលទិន្ែន័្យរវាង 8086 ន្ងិ ឧរក្សរណ៍ I/O 
Port វាប្រូវបាន្នគ្រ ន្ទនឡងីសប្មារ់នប្រីជាេួយសេរថភាពស ីភីយូ ៨រ ីរ ១៦រ ីរ និ្ងខពស់ជាង។ 
វាមាន្រណាត ញរចេូ ល/រនចេញទិន្ែនល ំន្ួន្២៤ ដែលអា ន្ឹងប្រូវបាន្នរៀរ ំជាលក្សខណៈជាពីរប្ក្សុេ
ដែលមាន្ែរ់ពីរដខស ូលោែ , ឬរីប្ក្សុេដែលមាន្ប្បារំីដខសោ ់ៗពីោែ ។ Port I/O មាន្ នំ្ួន្ពីរប្ក្សុេ
ប្រូវបាន្ោក់្សនឈ្នា េះជាប្ក្សេុ A ន្ិងប្ក្សុេ B។ ែូន ែេះប្ក្សុេ A មាន្ PortA ទំ  ំ៨រ ីរ  ន្ងិរេួជាេួយន្ឹង 
Port C(PC7-PC4) ៤រ ីរ។  ំដណក្សប្ក្សុេ B មាន្ Port B ទំ  ំ៨រ ីរ ន្ងិ Port C(PC3-PC0) 
នោយទំ  ំ៤រ ីរ។ វាជានជីង Pin សប្មារ់ឱ្យអែក្សសរនសរកូ្សែយក្សវាេក្សនប្រីនែីេបីរនចេញឬរចេូ ល
ទិន្ែន័្យ រួេន្ឹង PortA។ នោយ Port A សមាា ល់នោយន្ិេិរតសញ្ញា  PA0-PA7 ខណៈនពលដែល 
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Port C ប្រូវបាន្សមាា ល់ជា PC4-PC7។ ប្សនែៀងោែ នន្េះដែរ Port B ៨ រ ីរដែលមាន្ដខស PB0-PB7។  
នោយនរ(Port)ពី D0 ែល់ D7 ជា Bi-direction Bus អា រនចេញឬរចេូ លទិន្ែន័្យរវាងពីស ីភីយូ 
៨០៨៦ ន្ិងឈរី 74CH373។ 

4.15.2. Segement ន្ងិ Button 
7 segment គ្ឺជាឧរក្សរណ៍រនចេញព័រ៌មាន្នអទប ិប្រូន្ ិេួយនោយវាេួយអា រនចេញ

នលខនោលែរ់ ន្ិងនប្រីវាក្សែ ង digital clocks, electronic meters, basic calculators, ន្ងិ
ឧរក្សរណ៍នអទបបិ្រូន្ិ ននសងៗនទៀរ។ នប្រី Rupp Simulator Kit នែីេបបីាន្រូរែូ ខាងនប្កាេ៖ 

 
CODE    SEGMENT PUBLIC 'CODE' 
        ASSUME CS:CODE 
START: 
     xor al,al ; al = al xor al = 0000 0000b 
     mov al, 00000001h  ; al = 0000 0001h 
loopf: 
back: 
      IN AL, 66H ; រចេូ ល PORT  66H នៅកាន់្ AL 

https://en.wikipedia.org/wiki/Digital_clock
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      CMP AL, 00h ; ន្ីវការនប្រៀរន្ៀរ AL= 66h ន្ិង ០០ ។នពល   េិន្  ;    
Key រនេា AL =00h=00h  JZ  នៅ back ន្ិង    key រនេាក្សែ ង   AL=01h=00h 
JZ  នៅ back េិន្នៅ back  

      JZ back  
      ; នរីបាន្    Key អន្ វរត ក្សយរញ្ញា ខាងនប្កាេ  
      NOT AL   ; AL =FEh  
      OUT 66H, AL   ; 
      JMP loopf   ; Forever  
CODE    ENDS 
        END START 
 ូរន្វីការដក្សដប្រក្សេាវ ិ្ ីខាងនលីនោយន្វីការនរសតនោយ   រ ូរ ងេតងឱ្យ Led ភាឺ និ្ង   េតង
នទៀរឱ្យ Led រិទ 

4.15.3. Motor នរីក្សក្សេាវ ិ្ ី Emu8086    នលី example ន្ិងនប្ជីសនរសី stepper motor រ ួន្វី
ការនរសតវាក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ីនន្េះ ន្ងិន្វីការែំនទបងីវានៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្  ីProteus។ 
#start=stepper_motor.exe# ;  to run devices to in program 
name "stepper" 
#make_bin# 
steps_before_direction_change = 20h ; 32 (decimal) 
jmp start 
; bin data for clock-wise 
; half-step rotation: 
datcw    db 0000_0110b 

    db 0000_0100b            
    db 0000_0011b 

           db 0000_0010b 
; bin data for counter-clock-wise 
; half-step rotation: 
datccw   db 0000_0011b 
              db 0000_0001b     
              db 0000_0110b 
                db 0000_0010b 
; bin data for clock-wise 
; full-step rotation: 
datcw_fs db 0000_0001b 
               db 0000_0011b     

clock-wise half-step. 
mov si, 0 
mov cx, 0 ; step counter 
next_step: 
; motor sets top bit when it's ready 
to accept new command 
wait:   in al, 7      
        test al, 10000000b 
        jz wait 
mov al, [bx][si] 
out 7, al 
inc si 
cmp si, 4 
jb next_step 
mov si, 0 
inc cx 
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               db 0000_0110b  
               db 0000_0000b 
; bin data for counter-clock-wise 
; full-step rotation: 
  datccw_fs db 0000_0100b 

        db 0000_0110b     
          db 0000_0011b 
          db 0000_0000b 

start: 
mov bx, offset datcw ; start from  

cmp cx, 
steps_before_direction_change 
jb  next_step 
mov cx, 0 
add bx, 4 ; next bin data 
cmp bx, offset datccw_fs 
jbe next_step 
mov bx, offset datcw ; return to 
clock-wise half-step. 

jmp next_step          
 4.16. SHL និង SHR Instruction 

4.16.1. ការរកិំ្សលរ រី(Bit)េក្សខាងនវវង 
SHL ជារញ្ញា មាន្រួន្ទទីន្វីការរកំ្សិលនលខនោលពីរពីខាងស្គត នំៅខាងនវវង។ ប្គ្រ់ការរ ំ

ក្សិលនលខនោយរ ីរនៅប្រង់ MSB ប្រូវនា ក្សនៅប្រង់ CF ន្ិងរ ីរប្រង់ LSB រំនពញនោយនលខ 0 
ន្ិង ំន្នួ្ប្រមាណវ ិ្ ីដែលប្រូវរកំ្សិលពីខាងនវវងខាងស្គត តំាេរនេាក្សែ ង CL។ 

ការរកិំ្សលរ រី(Bit)េក្សខាង
នវវង 

ការរកិំ្សលេក្សស្គត  ំ

ទំរង់ទូនៅ: SHL dest, CL; cl store number of times to shift  
Flags: CF = 0, OF = 0, SF, ZF, PF 
ឧទា រណ៍១:  ូរន្វីប្រមាណវ ិ្ ីរកំ្សិលនលខ 00010111 នោយរកំ្សិល នំ្ួន្េយួែង៖ 

 
 ឧទា រណ៍២:  ូរន្វបី្រមាណវ ិ្ តីាេកូ្សែខាងនប្កាេ៖ 

.Data 
      x   db 0A7H ; declares x stores 0A7h 

.Code 
start: 
      mov al, x ; sets al stores the value of x 
      mov cl, 3 ; cl = 3 is number to perform shift bit  
      shr al, cl   ;shift bit the value in al by cl 
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      PrintHex al   ; displays the value in al to output screen      
Ret   
end start 
; Output Screen : AL =0001 0100b=14h 

4.16.2. ការរកិំ្សលេក្សស្គត  ំ
SHR ជារញ្ញា មាន្រួន្ទទីន្វីការរកំ្សិលនលខនោលពីរពីខាងនវវងនៅខាងស្គត ។ំ ប្គ្រ់ការរកំ្សិ

លនលខនោយរ ីរនៅប្រង់ LSB ប្រូវនា ក្សនៅប្រង់ CF ន្ិងរ ីរនៅប្រង់ MSB រំនពញនោយនលខ 
0 ន្ិង ំន្នួ្ប្រមាណវ ិ្ ីដែលប្រូវរកំ្សិលពខីាងនវវងខាងស្គត តំាេ ំន្ួន្ក្សែ ង CL។ 

ទំរង់ទូនៅ: SHR dest, CL 
SHR dest, CL; cl store number of times to shift  
Flags: CF = 0, OF = 0, SF, ZF, PF 

4.17. កា បមងកើត  GUI 
គ្ឺជាក្សេាវ ិ្ ីេយួដែលជួយឱ្យអែក្សនប្រីប្បាស់មាន្ទនំ្ទក់្សទំន្ងជាេួយនៅន្ឹងក្ស ំពយូទ័រ។ នៅក្សែ ងប្រូប្កាេ 

X86Asm គ្ឺនតល់នូ្វ GUI សប្មារ់រនងែីរទំរង់ននសងៗនន្ក្សេាវ ិ្ សីប្មារ់នប្រីប្បាស់ដែលមាន្ភាពង្ហយប្សួល 
ន្ិង នលឿន្រនំ រ។ ន យីវាជាេូលោា ន្ប្គ្េឹះែរូំងក្សែ ងការរនងែរី Interface សប្មារ់ក្សេាវ ិ្ ីននសងៗនទៀរែូ ជា
ក្សែ ងភាស្គ Python ឬ App Inventor ជានែីេ។ 

 នែីេបនី្វីការរនងែរីក្សេាវ ិ្ ី GUI ក្សែ ងប្រូប្កាេ X86Asm នន្ទេះប្រូវអន្ វរតតាេជហំាន្ែូ ខាងនប្កាេនន្េះ  
១. ប្រូវ   នល ីProject ន្ិងនប្ជីសយក្ស Add new projects រន្ទា រ់េក្សោក់្សនឈ្នា េះ GUI1 
២.    នលីរ ូរ ង User Defined Templates ន្ិងនប្ជីសយក្ស Tutorial1 រ ួ   នល ី Return 
រន្ទា រ់   នលីរ ូរ ងនន្េះរ ួន យីបាន្កូ្សែ ន្ិង main window នោយសវ័យប្រវរតិែូ ខាងនប្កាេ៖ 
Title : Program Use MssageBox and Sendmessage function 
.386 
.model flat, stdcall  ;32 bit memory model ; នប្រី Memory model 
option casemap :none  ;case sensitive  ; នប្របី្រនភទ Case sensitive 
include Tutorial1.inc     ; រចេូ ល Library នឈ្នា េះ Tutorial1 នែីេបនី ញ GUI ែំរូង 
include rsrc.inc           ; រចេូ ល Library នឈ្នា េះ rsrc សប្មារ់ការ Resource  Editor 
.data 
       tiltle DB" Test Function ", 0 ; នប្រីប្បាស់ អនេរ tiltle ោក់្ស ណំង់នជីង Window 
       txt    DB" This is a button1", 0 ;នប្រីប្បាស់ អនេរ txt ោក់្ស Text នៅនលីរ ូរ ង 
.code 
start: 
       invoke  GetModuleHandle,NULL ; ចរ់រនេាអាសយោា ន្េ៉ាូឌ លក្សេាវ ិ្  ូីល Eax 
       mov     hInstance, eax   ; hInstace នា ក្សអាសយោា ន្េ៉ាូឌ លពីក្សែ ង Eax register 
       invoke  InitCommonControls ; ចរ់ននតីេឱ្យន្វីការក្សំណរ់Controls ននសងៗ 
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       ;ឃ្លា រញ្ញា ខាងនប្កាេន្វកីាររង្ហា ញននា Main Window ន្ិងនៅ DlgProc ែំនណីរការ 
       ;ដែលនៅក្សែ ង Procedure នន្េះកូ្សែរញ្ញា នៅ Widgets សប្មារ់ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីននសងៗ។ 
       invoke  DialogBoxParam,hInstance,IDD_MAIN,NULL,addr DlgProc,NULL 
       invoke   ExitProcess, 0 ; នពល    exit ឬ   នលសីញ្ញា ដខវងន ញពីក្សេាវ ិ្ ី GUI  
DlgProc  proc NhWnd:HWND,uMsg:UINT,wParam:WPARAM,lParam:LPARAM 
       .if uMsg==WM_INITDIALOG 
       .elseif uMsg==WM_COMMAND ; លក្សខខណឌ នន្េះពិរនពលន្វីការ   នលីរ ូរ ងណា; ;

េួយសូេនេីលការពន្យល់ប្រង់ ំណាខំាងនប្កាេ៖ 
            Mov ecx, wParam ; ecx =1002 ជា ID  នពល   នលីរ ូរ ងនលី    
            movzx eax, cx      ; ក្សំណរ់ eax = cx សប្មារ់នប្រីន្ឹងលក្សខខណឌ ខាងនប្កាេ 
            shr ecx, 16   ;ន្វីឱ្យរនេាក្សែ ង ecx =0 នែីេបនីនាៀងផ្លា រ់ ecx==BN_CLICKED 
            .if ecx==BN_CLICKED ; ពិរេក្សែល់ ណំ  នន្េះនពល   នលរី ូរ ងេួយ  
              .if eax==IDC_BTN1 ; នរី   នលីរ ូរ ងនរសត  វាពិរលក្សខខណឌ នន្េះ 
              ; រនងែីរ Title, Text ន្ិង Button នៅនលី Message Box 
                          InvokeMessageBox, hWnd, Addr txt, Addr tiltle, MB_OK 
              .elseifeax==IDC_BTN2 ; នរី   នលរី ូរ ង  វាពិរលក្សខខណឌ នន្េះ 
              ;ន្វីការរិទ Dialog Box 
               invoke  SendMessage,hWnd,WM_CLOSE,NULL,NULL 
               endif 
          .endif 
       .elseif  uMsg==WM_CLOSE 
               invoke EndDialog, hWnd,0 ; ការរិទ Main Window 
       .else 
               mov  eax, FALSE 
               ret 
       .endif 
       mov   eax,TRUE 
       ret 
DlgProc endp 
end start 

៣. ន្វកីារ   នលីនឈ្នា េះ GUI1.rc ដែលមាន្ក្សន្ា យ .rc ន្ិង    នលី IDD_MAIN ន្ិងរន្ទា រ់េក្ស
បាន្ននាក្សេាវ ិ្ ី GUI ែូ រូរខាងនប្កាេ៖ 



 

117 

 
៤. េ ខន្ឹងន្វីការ Build ន្ិង Run ប្រូវក្សំណរ់នឈ្នា េះ Head File ឱ្យែូ ន្ឹងនឈ្នា េះ file ដែលនយងី
បាន្រនងែីរ។ ប្រលរ់នៅកូ្សែ   នលី Tab: GUI1.asm រ ួរតូរប្រង់ include Tutorial1.inc នៅ 
include GUI1.inc ន្ិងប្រលរ់នៅ Main Window នោយ   នលី Tab: GUI1.rc  
៥.   ងនប្កាយ   នលី Project ន្ិងនប្ជីសនរសីយក្ស ក្សយ Export names រ ួ   នល ីSave 
៦.    នលី Build ន្ិង Run ន្ងិបាន្ក្សេាវ ិ្ ីែូ រូរខាងនល ី
 ំណា:ំ  ១.  ំន េះការនប្រីប្បាស់កូ្សែ Window Message ដែលក្សណំរ់នប្រីនោយ Masm32 
គ្ឺ WM_COMMAND = 0x០111, BN_CLICKED=0, WM_CLOSE=0x0010, ន្ិង 
WM_CREATE =0x0001 ន្ងិក្សរណីននសងៗនទៀរសូេនេលីតារាងររស់វា។ 
  ២. សូេរនងែីរ GUI រន្តរន្ទា រ់នទៀរនោយខាួន្ឯងនោយនេីលពី Tutorial2 ែល់ 
Tutorial 10 ន្ិង Tutorial ននសងៗនទៀរដែលខ្ ំបាន្រនងែីរនៅក្សែ ងរ ូរ ង User Defined 
Templetes នែីេបនី្វីការនរសត Widgets ែូ ជា  Edit Box, Radio, Combo Box,..។ 
4.17.1.  អន្ គ្េន៍្ MessageBox : ជាអន្ គ្េន៍្រនងែីរ ន្វីការរង្ហា ញ ន្ិងន្វីប្រមាណវ ិ្ នីៅនល ី
Message Box។ 
      InvokeMessageBox, hWnd, lpText, lpCaption, uType 
hWnd : handle of owner window នា ក្សនលខអាសយោា ន្រំណាងឱ្យ Window 
lpText : address of text in message box  នា ក្សនលខអាសយោា ន្រំណាងឱ្យ Text 
lpCaption : address of title of message box នលខ Address នន្ ំណងនជីង  
uType : style of message box  ; Style នន្ Message Box ែូ ជា OK ឬ Cancel 
ឧទា រណ៍: ក្សេាវ ិ្ ីគ្ំរខូាងនប្កាេនប្រីអន្ គ្េន៍្ MessageBox ន្ិង Send message នែេីបនី្វីការ
រង្ហា ញ ន្ងិជាគ្ំរែូំនណីរសប្មារ់ែំនណីរការន្វី GUI ក្សែ ងភាស្គ Assembly។ 
4.17.2. SendMessage: ជាអន្ គ្េន៍្ន្វីការរចាូ ន្ Message  េួយនៅឱ្យ  Window េួយ ឬនប្ ីន្ 

         - InvokeMessageBox, hWnd, Msg, wParan, lParam 
- hWnd : handle of owner window  
- Msg : Message to send  
- wParam : first message parameter  
- lParam : second message parameter  
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4.17.3. GetDlgItemInt: ជាអន្ គ្េន៍្េួយនប្រសីប្មារ់ចរ់យក្សរនេាពកី្សែ ង Widget េួយនៅោក់្ស
ក្សែ ង  Eax register។ 

 
          InvokeGetDlgItemInt, hDlg, nIDDlgItem , 0 , bSigned 

o hDlg : handle to dialog box  
o nIDDlgItem : control identifier  
o bSigned : specifies whether value is signed or unsigned  

   ៣ . dwtoa function នប្រីសប្មារ់រំដលងរនេានលខ នំ្ួន្គ្រ់នៅជានលខ ACII។ 
eax=1234 dw(dword)  to a(ascii):31323334h 

          Invokedwtoa, dwValue, lpBuffer 
o dwValue : The DWORD value to convert 
o  lpBuffer : The address of the buffer to put the converted DWORD into. 

4.17.4. SetDlgItemText:  ជាអន្ គ្េន៍្សប្មារ់ក្សំណរ់យក្សរនេាពីក្សែ ងអនេរេួយនៅោក់្ស
ក្សែ ង Widget(Control) វញិ។ 

 
Syntax: 

          InvokeSetDlgItemText, hDlg, nIDDlgItem , lpString 
hDlg : handle to dialog box  
nIDDlgItem : control identifier  
lpstring : text to set  

4.17.5. GetDlgItem: ជាអន្ គ្េន៍្នប្រីសប្មារ់ចរ់យក្សរនេា Handle (ជាអនេរេួយ
រំណាងឱ្យ Dialog box)នៅោក់្សនៅក្សែ ង Eax register។ 
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Syntax: 
           InvokeGetDlgItemText, hDlg, nIDDlgItem 

hDlg : handle to dialog box  
nIDDlgItem : control identifier  

5. កា មគបើគរសប់ញ្ជា  Interrup(INT)  
INT គ្ឺប្រូវនប្រីជានឈ្នា េះ ន្ិងនលខរនងែរីជារញ្ញា េួយសប្មារ់ន្វីអវីេួយជាក់្សលាក់្ស នោយនប្រីជាេួយន្ងឹនលខ

អន្ គ្េន៍្។ វានប្រីប្បាស់សប្មារ់សរនសរប្រូប្កាេមាន្លក្សខណៈង្ហយប្សួល ន្ិងបាន្នលឿន្។ វាជនំ្ួយក្សែ ងឱ្យការ
សរនសរកូ្សែេួយនែីេបីន្វីការរង្ហា ញរួអក្សសរេួយឬនប្ ីន្នៅនលីនអប្ក្សង់នោយប្ោន់្ដរនៅ INT េក្សនប្រី ន្ិង
អា ន្វីការង្ហរននសងៗនទៀរែូ ជានប្រីវាជាេួយអន្ គ្េន៍្ដែលអា ន្វកីារជាេួយឌីស Drive ឬ ជាេយួឧរក្សរណ៍
រនចេញឬរចេូ ល(IO) ែូ ជា Mouse ឬ Keyboard ជានែីេ។ នយងីអា នៅដនែក្សទន់្ Interrupts រនងែីរជា
ដនែក្សប្រូប្កាេសប្មារ់ print ន្ិង scan ដែលបាន្នប្រីនៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្  ីX86Asm ន្ិង C ប្រូប្កាេដែរ។ នន្ទេះមាន្
ន័្យថានលខ INT រួេនឹ្ងនលខអន្ គ្េន៍្រនងែីរជាដនែក្សនន្ប្រូប្កាេេួយន ីយប្រូវបាន្នប្រីជាេួយ ក្សយរញ្ញា
(Instructions) និ្ង Register ររស់ស ីភីយូសប្មារ់ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីជាេយួដនែក្សរងឹនិ្ងដនែក្សទន់្ររស់ក្ស ពំយូទ័រ
(Computer)។ 
5.1.  BIOS INT 10H និង DOS INT 21H  

មាន្រា ក្សកូ្សែដែលមាន្ស្គរៈសំខាន់្ខាេះមាន្នៅក្សែ ង BIOS ន្ិង មាន្នៅក្សែ ង DOS ដែលអា នប្រីនៅបាន្
សប្មារ់ឱ្យអែក្សនប្រីប្បាស់នប្រ ីក្សយរញ្ញា  INT។ ការនប្ររីញ្ញា នន្េះគ្ឺមាន្ទំរង់ទូនៅែូ ខាងនប្កាេ៖ 

Format INT XX ;  xx នប្រីជានលខនោលែរ់ប្បាេំយួនោយមាន្ដែន្ក្សណំរ់ពី 00H នៅ FFH នន្ទេះវាមាន្
សរ រ ំន្នួ្ ២៥៥ INT។ នៅក្សែ ងប្គ្ួស្គរ x86 ន យី INT ន្ិេួយៗ មាន្េ ខង្ហរខ សៗោែ ។ ែូ ជាការនប្រី INT 
10H ន្ិង INT 21 H គ្ឺរចេូលរនេាប្រូវនប្រី AH Register ន យីរនេានន្អន្ គ្េន៍្គ្មឺាន្ព ី00H នៅ 255H ដែរ។ 

5.1.1. ការសអំារនអប្ក្សង់នោយនប្រ ីInt 10H ន្ងិ Function 06H  
ការនប្រី Int 10H ន្ិង Function 06H ន្វីការសំអារនអប្ក្សង់ដែលមាន្រនេាក្សែ ង Register ជាេ ន្សិន្

េ ន្ន្ឹងនប្រី INT 10H នែីេបនី្វកីារនៅធារ : AH=00, AL=00, BH=07, CX=0000, DH = 24 ន្ិង DL= 79 
េក្សប្រររិរតិ។ ខាងនប្កាេនន្េះជាក្សេាវ ិ្ ីក្សែ ងការនប្រី Int 10H , Function 06 :  

Decimal    Hexadecimal 
 

 
 
 
 

MOV AH,06 , AH=06 to select scroll function 
MOV AL,00 ; AH = 00  the entire page 
MOV BH,07 ; BH = 07  for normal attribute 
MOV CH,00 ; CH = 00 row value of start point 
MOV CL,00 ; CL =  column value of start point 
MOV DH,24 ; DH = 24 row value of end point 

00,00    

            00,F4 

 

 

 

 

 

 

18,00  

 18,4F 

 

00,00  

 00,79 

 

 

 

 

 

 

24,00  

 24,79 
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MOV DL,79 ; DL = 79 column of end point  
INT 10 H  ; Invoke interrupt នៅធារ ននសងៗនៅក្សែ ងអន្ គ្េន៍្េក្សប្រររិរតិ  
គ្ួរក្សរ់សំោល់ដែរថានៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី Debug ការរចេូ លរនេានោយផ្លា ល់ទាងំអស់ប្រូវគ្ិរជានលខ

ក្សែ ងប្រព័ន្ធនោលែរ់ប្បាេំយួនោយនប្រីនលខនោលែរ់(០នៅ៩) ន្ិងអក្សសរ(AនៅF)។ 
5.1.2. ការក្សណំរ់ទតីាងំ Cursor  នៅនលនីអប្ក្សង់នោយនប្រ ីInt 10H ន្ងិ Function 02H 

ការនប្រី INT 10H ន្ិង Function 02H  សប្មារ់ក្សំណរ់ទីតាងំ Cursor នៅទីតាងំននសងៗនៅនលី
នអប្ក្សង់ដែលមាន្រនេានៅក្សែ ង Register DX នា ក្ស នំ្ួន្ជួរនែក្ស(Rows) ន្ិងជួរឈរ(Columns)។ 
ទំរងទូ់នៅ 

AH = Value of function     MOV AH, VALUE OF FUNCTION 
BH = Page 00      MOV BH , Page 00 
DL = Column       MOV DL , COL 
DH = Row       MOV DH, ROW 

ឧទា រណ៍: សរនសរកូ្សែនែីេបកី្សណំរ់ទតីាងំ Cursor នៅ  row = 15 = 0FH ន្ិង column = 25H 
MOV AH, 02   ; ននាររនេា Function :02H  ូលនៅក្សែ ង AH register  
MOV BH, 00   ; ននាររនេា Page :00H  ូលនៅក្សែ ង BH register  
MOV DL, 25    ; ននាររនេា Column :02H  ូលនៅក្សែ ង DL register  
MOV DH, 15    ; ននាររនេា Column :02H  ូលនៅក្សែ ង DL register  
INT 10 H         ; Invoke int 10H នៅធារ ដែលមាន្នៅក្សែ ងអន្ គ្េន៍្េក្សប្រររិរត ិ

 ឧទា រណ៍:  ូររនងែីរ CLS Command នោយនប្រីក្សេាវ ិ្ ី Debug  ឬ C។  
5.1.3. ការរង្ហា ញទនិ្ែន័្យជា String នោយនប្រ ីInt 10H , Function 09H  

 ំន េះការនប្រ ីINT 21H ន្ិង Function 09 អា ដសែន្សំន្ ទំិន្ែន័្យ ASCIIនៅកាន់្េ៉ាូន្ីទ័រ។ នែេីបី
ន្វីបាន្ែូ នន្េះ Register ប្រូវមាន្រនេា AH នសាីរនេាអន្ គ្េន៍្ ន្ងិ DX នា ក្សអាសយោា ន្ររស់ទិន្ែន័្យ 
ASCII។ វាន្វីការរង្ហា ញរួរអក្សសរទិន្ែន័្យដែល ងអ លនោយ DX  ូរែល់ជួរសញ្ញា  $ នទីរន្វីការឈរ់
ប្ររិររិត។ 
 ទរំងទូ់នៅនន្ការនប្រីអន្ គ្េន៍្នន្េះ 

  AH = Value of function    MOV AH , VAL 
DX = offset address of data   MOV DX , OFFSET ADDRESS OF DATA 
INT 21H      INT 21H 
ឧទា រណ៍: នែីេបនី្វីការរង្ហា ញពរ៌មាន្ប្រនយគ្ “ The earth is but one country”,”$” នន្ទេះប្រូវ
រនងែីរឃ្លា រញ្ញា ែូ ខាងនប្កាេ៖  

Data_ASCII  DB “  The earth is but one country”,”$” ; ប្រកាសរួអក្សសរជា String 
MOV AH , 09 ; ននាររនេា Function :02H  ូលនៅក្សែ ង AH register។ 
MOV DX , OFFSET Data_ASCII ; នា ក្សនលខ Address នន្អនេរ ូលនៅក្សែ ង DX  

Output : The earth is but one country 
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5.1.4. ការរង្ហា ញេយួរអួក្សសរនៅនលនីអប្ក្សង់ 
ការនប្រី INT 21H ន្ិង Function 02H  នប្រីសប្មារ់រង្ហា ញេួយរួអក្សសរនៅនលីេ៉ាូន្ីទ័រ។ 

Input : AH = 02 H                Output : No Output 
DL = Single Character (ASCII) 

ឧទា រណ៍: ក្សេាវ ិ្ ីគ្ំរខូាងនប្កាេនែីេបរីង្ហា ញអក្សសរ “Z” នៅនលី Monitor។ 
 MOV AH , 02 ; ននាររនេា Function :02H  ូលនៅក្សែ ង AH register  
 MOV DL , 5A ; ននាររនេា Character :5AH  ូលនៅក្សែ ង DL register  
 INT 21  Invoke int 21H នៅធារ ដែលមាន្នៅក្សែ ងអន្ គ្េន៍្េក្សប្ររិររតិ 
5.1.5. ការរង្ហា ញនលខនោលែរ់  

INT 21H , Function 06H  នប្រីសប្មារ់រង្ហា ញនលខនោលែរ់នៅនលី Monitor  
 Input : AH = 06 H   MOV AH, VALUE OF FUNCTION 

DL = Decimal (ASCII) MOV DL, DEC  
 Output : No Output 

ឧទា រណ៍: ក្សេាវ ិ្ ីគ្ំរខូាងនប្កាេនន្េះរង្ហា ញនលខ Dec=98 នៅនលនីអប្ក្សង់រនចេញលទធនល៖ 
 MOV AH , 06; ននាររនេា Function :02H  ូលនៅក្សែ ង AH register  
 MOV DL , 39; ននាររនេា Function :39H  ូលនៅក្សែ ង DL register  
 INT 21 ;  INVOKE INT 21H  
 MOV AH, 06 ; ននាររនេា Function :06H  ូលនៅក្សែ ង AH register  
 MOV DL , 38; ននាររនេា Function :38H  ូលនៅក្សែ ង DL register  
 INT 21H ; Invoke int 21H នៅធារ ដែលមាន្នៅក្សែ ងអន្ គ្េន៍្េក្សប្ររិររតិ 
 INT 3 ; រចេ រ់ការប្ររិររតិនៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី Debug 
ឧទា រណ៍:  ូរសរនសរកូ្សែនែីេបរូីក្សនលខនោលែរ់45 + 34 ន យីរង្ហា ញលទធនលនៅនលីនអប្ក្សង់  

(a).នប្រីអន្ គ្េន៍្ PrintDec ក្សែ ងX86Asm ន្ិង(b). នប្រី Int 21H ន្ិង Function 06H។ 
a. នប្រីប្បាស់ Editor X86Asm 
.data 
 Result  dw 0 ; ការប្រកាសអនេរនឈ្នា េះ Result នែីេបនី្វកីារនា ក្សរនេាសូន្យ 
.code 
Start: 
         mov ax, 45h ; ននាររនេា Immediate :34  ូលនៅក្សែ ង Ax register។ 
         add ax, 34h ; Ax = AX + 34h យក្សរនេាក្សែ ង AX register រូក្សន្ឹង 34h 

PrintDec ax  ; ន្វីការរង្ហា ញនលខនោលែរ់នៅនអប្ក្សង់រនចេញលទធនល 
ret 
end start 
;ន្វកីារ   នល ីBuild  ន្ងិ Run បាន្លទធនលនៅនលនីអប្ក្សង់រនចេញលទធនលគ្ ឺax=0058 
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b. នប្រី INT 21H ន្ិង 6H(នប្រី Editor Emu 8086) 
org 100h ; 
.data 
     data dw 0 
.code 
;adds two bytes 
     mov ax, 0x45 ; ax = 
     add ax, 0x 34 
  ;converting dec to ascii    
     mov ah,al 
     mov cl, 4 
 

    shr ah,cl ; shift bit left the value in ah 
    and al, 0x0f  ; al = al and 0x0f 
    or ax,0x3030 ; ax = ax or 0x3030 
    mov data, ax ; data stores the value  
    mov ah , 6 ; ah = 6 
    mov dl,byte ptr data+1  
    int 0x21 ; invoke int 0x21 and Fuc:06 
    mov ah , 6 ; ah =6 
    mov dl,byte ptr data 
     int 0x21 
ret 

5.1.6. ការផ្លា ស់រតូរ Video Mode 
Int 10H ន្ិង AH=00h នប្រីប្បាស់សប្មារ់ន្វីការផ្លា ស់រតូរ Video Mode នៅនលីននានអប្ក្សង់។ 

 AL = Video Mode  
  0 : 40 x 25 Text Mode , Monochrome នប្រីទំ ៤ំ០ គ្ ណន្ងឹ ២៥ 
  1 : 40 x 25 Text Mode , Color // Micro Assemble used 13  
  2 : 80 x 25 Text Mode , Monochrome នប្រីទំ  ំ៨០ គ្ ណន្ងឹ ២៥ 
  3 : 80 x 25 Text Mode , Color នប្រីទំ ៨ំ០ គ្ ណន្ងឹ ២៥ ជាប្រនភទពណ៌ 
  4 : 320 x 200 4- Color graphic ជាប្រនភទប្កាភិ ពណ៌ទំ  ំ320 x 200 
  6 : 640 x 200 2- Color graphicជាប្រនភទប្កាភ ិពណ៌ទ ំ ំ640 x 200 
  7 : Internal Mode ; ជាេ៉ាូរខាងក្សែ ងBIOS ន្ិង DOS 
  13h - graphical mode. 40x25. 256 colors. 320x200 pixels. 1 page. 
ឧទា រណ៍: ក្សេាវវ ិ្ ីគ្ំរខូាងនប្កាេក្សណំរ់ Video Mode 320 x 200 Resolution។ 

MOV  AH , 00 ; ននាររនេា Function :00H  ូលនៅក្សែ ង AH register  
MOV  AL , 4 ; ននាររនេា Immediate :4H  ូលនៅក្សែ ង AL register។ 
INT 10 H  ; Invoke int 10H នៅធារ ដែលមាន្នៅក្សែ ងអន្ គ្េន៍្េក្សប្ររិររតិ 

5.1.7. INT 10H , Function 21H: នប្រីសប្មារ់រង្ហា ញេយួ ១ រួអក្សសរដែលមាន្នប្ ីន្រួនៅក្សែ ង CX, ពណ៌
នៅអក្សសរន្ិងនៅនលីននានអប្ក្សង់ដែលនា ក្សនៅក្សែ ង BL។  

DEC HEXA BIN COLOR 
0 0 0000 Black 
1 1 0001 Blue 
2 2 0010 Green 
3 3 0011 Cyan 
4 4 0100 Red 
5 5 0101 Magenta 
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6 6 0110 Brown 
7 7 0111 Light Gray 
8 8 1000 Dark Gray 
9 9 1001 Light Blue 
10 A 1010 Light Green 
11 B 1011 Light Cyan 
12 C 1100 Light Red 
13 D 1101 Light Magenta 
14 E 1110 Yellow 
15 F 1111 White 

      ឧទា រណ៍: សរនសរប្រូប្កាេនែីេប៖ី 
1. ផ្លា ស់រតូរ  video mode (320 x 200 text mode) 
2. ការរង្ហា ញអក្សសរ “D” ឱ្យបាន្ 200H  នៅទីតាងំជាេយួ Attribute black ន្ិងមាន្ 

white  blinking. 
3.  ូរន្វីការដក្សកូ្សែក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី Debug នៅជាកូ្សែនៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី emu8086  
MOV  AH , 00 00 ; ននាររនេា Function :00H  ូលនៅក្សែ ង AH register 
MOV  BH , 00 ; ននាររនេា 00H  ូលនៅក្សែ ង BH register 
MOV  AL , 44  ; ននាររនេា 00H  ូលនៅក្សែ ង BH register 
MOV  CX , 200 ;ននាររនេា 00H  ូលនៅក្សែ ង BH register 
MOV  BL , F0   ; ននាររនេា F0H  ូលនៅក្សែ ង BL register។ 
INT 21H Invoke int 21H នៅធារ ដែលមាន្នៅក្សែ ងអន្ គ្េន៍្េក្សប្ររិររតិ 
INT 3 

5.1.8. Int 10h ន្ងិFunction 0CH: ន្វីការផ្លា ស់រតូរពណ៌សប្មារ់ Pixel េួយ។ 
      AL = pixel color  MOV AL, pixel color  
      CX = column  MOV CX ,column 
      DX = row   MOV DX , row 
 ឧទា រណ៍: 

        mov al, 13h    ; នា ក្សរនេា pixel:13H  ូលនៅក្សែ ង AL register 
  mov ah, 0       ; ននាររនេា 00H  ូលនៅក្សែ ង AH register 
  int 10h            ; set graphics video mode.  
  mov al, 1100b ;ននាររនេា 1100H  ូលនៅក្សែ ង Al register 
  mov cx, 10      ; ននាររនេា 10  ូលនៅក្សែ ង CX register 
  mov dx, 20      ; ននាររនេា 20H  ូលនៅក្សែ ង dx register 
  mov ah, 0ch    ; ននាររនេា 0cH  ូលនៅក្សែ ង AH register 
  int 10h            ; set pixel.  

         mov ah, 00 
        int 0x16 
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ឧទា រណ៍:  ូរសរនសរកូ្សែនែីេបគូី្ររូរ រ នកាណដក្សងេយួដែលមាន្ Width(រនណាត យ) = 100, ក្សំពស់ 
(Height) = 50 ន្ិងមាន្ row = 16, Col = 13។ 
5.1.9. Int 10H , Function 09H: រង្ហា ញ Character ASIII ន្ិង ោក់្សពណ៌ររស់វានៅទីតាងំណាេួយនន្
ការក្សំណរ់ Cursor។ 
     AL = Character ASII to display  MOV AL , ASCII 
     BH = Page Number   MOV BH , Page Number 
     BL = Attribute    MOV BL , Atribute 
     CX = number of time to write character ASII 
5.1.10. Int 21 H , Function 2A H: នប្រីសប្មារ់រង្ហា ញអពំី Current Date ពីក្សែ ង System: 

Input :   AH  =  2AH 
Output :  AL = Day of week ( 0 = Sunday , 1 = Monday ,... ) 
  CX = Year  ;  mov cx, year 
  DH = Month  ;  mov dh , month 
  DL = Day of month ;  mov dl , day of month 

5.1.11. Int 21 H , Function 2BH: ន្វីការក្សណំរ់ Current Date ពីក្សែ ង System: 
Input :   AH  =  2AH 

 AL = Day of week ( 0 = Sunday , 1 = Monday ,... ) 
  CX = Year  ; mov cx, year 
  DH = Month  ; mov dh, moth 
  DL = Day of month ; mov dl , day of month 

5.1.12. Int 21 H , Function 2CH: នប្រីសប្មារ់រង្ហា ញ  Current Time ពីក្សែ ង System: 
CH = hour (0...23)   MOV CH , hour ; CH = នមា៉ា ង 
CL = minute (0...59)   MOV CL , minute ; CL = ន្ទទ ី
DH = second (0..59)   MOV DH , second ; DH =វនិ្ទទ ី
DL = hundredth of second(0..99) MOV DL , hundredth of second 
ឧទា រណ៍:  ូរសរនសរក្សេាវ ិ្ នីែីេបរីង្ហា ញនេា ន្ិងនមា៉ា ងដែលមាន្ទំរង់ែូ ខាងនប្កាេ៖ 
Week Day : Friday 20-06-2009  
Time : 04:40:45 

5.1.13. Int 10H , Function 01H: ន្វីការដក្សដប្រទំ  ំCursor រវាង Top ន្ិង Button Scan  

- 0 : 14  សប្មារ់ VGA 
- 0 : 13  MDA ន្ិង  EGA 
- 0 : 7 CGA 
នលខ 0 គ្ឺជា Top 
នលខ 14 , 13 ន្ិង 7 គ្ជឺា Button  

    Input : AH = 01 H 
   CH = Start Scan Line  
   CL = End Scan Line 
   Int 10 H 
    Output : No operation 

 ឧទា រណ៍: ក្សេាវ ិ្ គី្រំខូាងនប្កាេន្វកីាររទិ ឬ នរកី្ស Cursor ដែលនៅថាBlinking Text Cursor 
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  ; hide blinking text cursor:  
      mov ch, 32 ; នា ក្សរនេា 32H  ូលនៅក្សែ ង CH register  
      mov ah, 1 ; នា ក្សរនេា Function :01H  ូលនៅក្សែ ង AH register  
      int 10h 
  ; show standard blinking text cursor:  
      mov ch, 6 ; នា ក្សរនេា 08H  ូលនៅក្សែ ង CH register  
      mov cl, 7 ;  នា ក្សរនេា 07H  ូលនៅក្សែ ង CL register  
      mov ah, 1 ; នា ក្សរនេា Function :01H  ូលនៅក្សែ ង AH register  
      int 10h 
  ; show box-shaped blinking text cursor:  
      mov ch, 0 ; នា ក្សរនេា 00H  ូលនៅក្សែ ង CH register  
      mov cl, 7 ; នា ក្សរនេា 07H  ូលនៅក្សែ ង CH register  
      mov ah, 1 ; នា ក្សរនេា Function :01H  ូលនៅក្សែ ង AH register  

    int 10h 
5.1.14. Int 10H , Function 00H:  នប្រីសប្មារ់ក្សណំរ់ននា Windows នៅនលី Screen   

AL = Page Number   MOV AL , Page number 
  BH = Color Effect   MOV BH , Color effect 
  CX = Starting Row : Column MOV CX, Row:Col 

5.1.15. INT 10h ន្ងិ AH = 13h: ន្វីការរង្ហា ញរួអក្សសរនៅនលីនអប្ក្សង់េ៉ាូន្ីទ័រ។ 
AL = write mode: 
       bit 0: update cursor after writing; 
       bit 1: string contains attributes. 
BH = page number. 
BL = attribute if string contains only characters (bit 1 of AL is zero). 
CX = number of characters in string (attributes are not counted). 
DL,DH = column, row at which to start writing. 
ES:BP points to string to be printed.  

ឧទា រណ៍: ប្របូ្កាេគ្រំខូាងនប្កាេន្វីការរង្ហា ញរអួក្សសរនៅនលីនអប្ក្សង់េ៉ាូន្ីទ័រ  
  mov al, 1; នា ក្សរនេា 01H  ូលនៅក្សែ ង AL register  
  mov bh, 0 ; នា ក្សរនេា 00H  ូលនៅក្សែ ង BH register  
  mov bl, 0011_1011b 
  mov cx, msg1end - offset msg1 ; calculate message size.  
  mov dl, 10 ; នា ក្សនលខ 10H  ូលនៅក្សែ ង AH register  

file:///C:/emu8086/documentation/8086_bios_and_dos_interrupts.html%23attrib%23attrib
file:///C:/emu8086/documentation/8086_bios_and_dos_interrupts.html%23attrib%23attrib
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  mov dh, 7 ; នា ក្សនលខ 07H  ូលនៅក្សែ ង AH register  
  push cs ; នា ក្សនលខពីក្សែ ង CS register នៅកាន់្ននា Stack 
  pop es ; នា ក្សនលខពីក្សែ ង Stack នៅកាន់្ននា  CS register 
  mov bp, offset msg1 
  mov ah, 13h  នា ក្សនលខ 13H  ូលនៅក្សែ ង AL register  
  int 10h 
  jmp msg1end 
  msg1 db " hello, world! " ;declares string “hello word” 
  msg1end 

5.1.16. INT 21h និ្ង AH=5 ន្ទរំួអក្សសរេួយនៅឱ្យ Printer រួ ន្វីការនបាេះព េពវា។ នែីេបនី្វីការង្ហរនន្េះ
អក្សសរនន្េះប្រូវក្សណំរ់ឱ្យ DL=character to print, after execution AL=DL. 
ឧទា រណ៍: 

  mov ah , 5 ;  ននារនលខ 05H  ូលនៅក្សែ ង AH register  
 mov dl , 'a' ; ននារនលខ ASCII=41H  ូលនៅក្សែ ង DL register  
 int 21h 
  5.2.  Keyboard Features 
         5.2.1. Read a Character 

Int 16H ន្ិង  Function 00H  ន្វីការរចេូ លរួអក្សសរនៅនា ក្សនៅក្សែ ង AL ជារនេានលខកូ្សែASCII 
ន្ិងរនេាក្សែ ង AH ជាដសែន្កូ្សែ។ 

 AH = value of function ជាអន្ គ្េន៍្នប្រីសប្មារ់ចរ់រនលោក់្សក្សែ ង AL នពល    Key 
 int 0x16 ;ន្វីការចរ់ដសែន្កូ្សែ ន្ិង ASCII។ សូេនេីលតារាងកូ្សែនៅក្សែ ងនេនរៀន្ទ១ី 
ឧទា រណ៍:  MOV AH, 00 ; ជាអន្ គ្េន៍្ SCAN រនេា។ សូេនេីលរនេាកូ្សែជា 
            INT 0X16    ;  នៅអន្ គ្េន៍្ AH = 00 ែំនណីរការចរ់រនេា ូល AL 

 នពល    ESC key  នន្ទេះន្ទឱំ្យរនេាក្សែ ង AH =01h ន្ិង AL =1BH 
 នពល    Enter key រនេាក្សែ ង AH=1Dh  ន្ិង AL =0DH 
 នពល    Down arrow  នន្ទេះន្ទឱំ្យរនេាក្សែ ង AH =50h ន្ងិ  AL =00H 
 នពល    Up arrow key រនេាក្សែ ង AH =…  ន្ិង AL = 48H 
 នពល    a នន្ទេះន្ទឱំ្យរនេាក្សែ ង AH  =…. ន្ិង AL =48H 

org  100h  
; print welcome message: 
mov dx, offset msg 
mov ah, 9 
int 21h 
xor bx, bx ; zero bx register.    
wait:  mov ah, 0   ; wait for any key.... 

'Esc' to stop...", 0Dh,0Ah, "$" 
msg2 db 0Dh ,0Ah, "keypresses: $"  
      print_ax proc ;names of procedure 
      cmp ax, 0 ;compares ax with 0 
       mov al, '0' ; al =30h 
       mov ah, 0eh ; ah= 0eh 
       int 10h ; invoke int 10h 
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int 16h 
cmp al, 27  ; if key is 'esc' then exit. 
je stop 
mov ah, 0eh ; print it. 
int 10h 
inc bx ; increase bx on every key press. 
jmp wait 
; print result message: 
       stop:  mov dx, offset msg2 
       mov ah, 9 
       int 21h 

mov ax, bx 
call print_ax 
; wait for any key press: 
mov ah, 0 
int 16h 
ret ; exit to operating system. 
msg db "I'll count all your 
keypresses. press  

       pop ax ;gets the value from stack 
       ret  
print_ax_r: 
       pusha ; push the value to stack 
       mov dx, 0 ; dx = 0 
       cmp ax, 0 ;compares ax, 0 
       je pn_done ; if dest = sou 
       mov bx, 10 ; bx =10 
       div bx    ;ax = ax / bx 
       call print_ax_r 
       mov ax, dx 
       add al, 30h 
       mov ah, 0eh 
       int 10h     
       jmp pn_done 
       pn_done: 
       popa   
      ret   
endp 

5.2.2. Display a character 
Int 10H ន្ិង Function 0EH នប្រីសប្មារ់យក្សរួអក្សសរដរេួយពីក្សែ ង AL register នៅរង្ហា ញនៅ

នលីនអប្ក្សង់រនចេញលទធនល។ 
 AH = value of function 
 int 0x10 

 ឧទា រណ៍:  
           mov al, 'a' ;  ំលងរនេា 41H  ូលនៅក្សែ ង AL register  
           mov ah, 0eh ;  ំលងរនេា 0eH  ូលនៅក្សែ ង AH register  

    int 10h ; នៅរនេាក្សែ ង AL register នៅរង្ហា ញនៅនលនីអប្ក្សង់រនចេញលទធនល 
5.2.3. Determine Whether a Character 

Int 16H ន្ិង Function 01H អន្ ញ្ញា រឱ្យនប្រី Key  ំន្ួន្៨៣ key ឬនលីសពីនន្េះនៅនលី 
Keyboard ន្ិងន្វីការនា ក្សវានៅក្សែ ងអងា ងច ំKeyboard(Buffer Keyboard)។ 
 AH = value of function គ្ឺនប្រីរនេាអន្ គ្េន៍្នលខ 01 នែីេបនី្វីការនប្រី Key នៅនលី Keypad 
 int 0x16 
 សោំល់ 

ZF = 1 if keystroke is not available. នរី keystroke េិន្អា ន្វីនៅបាន្ 
ZF = 0 if keystroke available. នរី keystroke ន្វីនៅបាន្តាេការក្សណំរ់ 
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AH = BIOS scan code. នប្រីនលខជា scan code នប្ េះ Keyboard នប្រីនលខនន្េះ 
AL = ASCII character. 
(if a keystroke is present, it is not removed from the keyboard buffer). 

ឧទា រណ៍: 
org     100h 
; print a welcome message: 
mov dx, offset msg 
mov ah, 9 
int 21h 
;============================ 
; eternal loop to get 
; and print keys: 
wait_for_key: 
; check for keystroke in 
; keyboard buffer: 
 mov     ah, 1 
 int     16h 

jz      wait_for_key 
; get keystroke from keyboard: 
mov     ah, 0 
int     16h 
; print the key: 
mov     ah, 0eh 
int     10h 
; press 'esc' to exit: 
cmp     al, 1bh 
jz      exit 
jmp     wait_for_key 
exit: 
ret 

msg  db  "Type anything...",  0Dh, 0Ah 
        db "[Enter] - carriage return.", 0Dh,0Ah 
        db "[Ctrl]+[Enter] - line feed.", 0Dh , 0Ah 
        db "You may hear a beep", 0Dh , 0Ah 
        db "    when buffer is overflown.", 0Dh,0Ah 
        db "Press Esc to exit.", 0Dh,0Ah , "$" 

5.2.4. Inputting A Single Character of data from Keyboard  
INT 21H , Function 08H នប្រីសប្មារ់រចេូ លេួយរួអក្សសរពី Keyboard នៅនា ក្សនៅក្សែ ង AL 

 Input : AH = 08 H   mov ah, 08h 
 Output : AL = Character ASCII mov char , al 

ឧទា រណ៍: សរនសរកូ្សែនែីេបរីចេូ លអក្សសរ “A” នៅក្សែ ង AL Register។ 
           EMU8086 Program 
  ORG 100h 

MOV  AH , 08 
INT  21 

  RET 

             Practice 
          Press A 
            OUTPUT 
             AL = 41H 
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5.2.5. ការរចេូល String ព ីKEYBOARD 
INT 21H ន្ិង Function 0AH នប្រីសប្មារ់ន្ទរំួអក្សសរពី Keyboard នៅនា ក្សនៅក្សែ ង Memory   

 Input : AH = 0A H 
DX = Offset Address of data គ្ឺជាអាសយោា ន្ចរ់ននតីេនន្ទិន្ែន័្យ 

 Output : No 
ឧទា រណ៍:  ូរសរនសរកូ្សែនែីេបរីចេូ លរអួក្សសរ “abcd” នៅនា ក្សនៅ OA =0120H នន្ Memory  
  EMU8086 Program 
 ORG 100H ;ក្សណំរ់នលខអាសយោា ន្ែំរូងឱ្យក្សេាវ ិ្ ីនោយចរ់ននតីេពីនលខ 100នៅ 
 .DATA ; ជា Directive េួយនប្រីសប្មារ់ឱ្យនយងីប្រកាសអនេរ 
  BUFFER  DB 300,?, 300 DUP(“ “);ប្រកាសអនេរ BUFFER ទនទរ ំន្នួ្ ៣០០ 
 .CODE; ជា Directive េួយនប្រីសប្មារ់ឱ្យនយងីរចេូ លកូ្សែ 

    MOV  AH , 0AH ; ំលងនលខ Function :02H  ូលនៅក្សែ ង AH register។ 
   MOV  DX , BUFFER ;  ំលងនលខ Address “BUFFER  ូលនៅក្សែ ង AH   ;register  
    INT 21 H ; នៅធារ នន្អន្ គ្េន៍្េក្សន្វីការប្ររិររតិ  
RET  

- abcd  
DS: 1200 0A 04 61 62 63 64  នលខន្េិយួៗជា ASCII  កូ្សែនន្អក្សសរ a, b, c, d 
1201H = 04, Dos requires sizes of the buffer 
1200H = 0AH Keyboard was activated 
1202H – 1205 : ASCII Dataa 

  សោំល់: នពលនប្រី INT 0x21 ន្ិង Func: 0AH នយងីបាន្រនេាជា Byte ន្ិង Data:  
 

 

ឧទា រណ៍: ក្សេាវ ិ្ ីគ្ំរូខាងនប្កាេនប្រី INT 16 , Fuction 00 រួ នប្រី KEY: Down Arrow, Up 
Arrow, ESC, 1. 2 ន្ិង Enter រេួន្ឹង INT ននសងៗនទៀរ  នែីេបនី្ទ ំHighlight នលី Menu: 
TITLE  EXAMPLE_SELMU111(EXE) Select item from menu   
include "emu8086.inc"  
;................................................. 
    .MODEL SMALL;Model Tiny 
    .STACK 64       
;................................................. 
    .DATA 
;.................................................   
TOPROW EQU 00 
BOTROW EQU 04 

Bytes data 
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LEFCOL EQU 20 
COL DB 00 
ROW DB 00 
COUNT DB ? 
ATTRIB DB ? 
NINTEEN DB 19 
MENU DB  0C9H, 17  DUP(0CDH), 0BBH 
 DB  0BAH, '1.Incomes        ', 0BAH 
 DB  0BAH, '2.Expenses       ',0BAH 
 DB  0BAH, 'Press esc to exit', 0BAH 
 DB  0C8H, 17  DUP (0CDH), 0BCH 
PROMPT DB 09,09 ,"Press 1 to select menu 1",13,10  
    DB 09,09, "Press 2 to select menu 2",13,10 
    DB 09,09, "Press 3 to select menu 3","$"  
define_scan_num 
define_print_string 
define_print_num 
define_print_num_uns 
;==================================================== 
    .CODE 

MAIN PROC FAR 
 MOV AX , @data 
 MOV DS , AX 
 MOV ES , AX    
      CALL Q10CLEAR  
 MOV ROW,BOTROW + 3 
 MOV CL,00 
 CALL Q20CURS 
 CALL DISP_STR 
A10LOOP:         
 CALL B10MENU 
 MOV COL , LEFCOL + 1 
 CALL Q20CURS 
 MOV ROW , TOPROW + 1 
 MOV ATTRIB , 1FH 
 CALL D10DISP 

;...................................................... 
;Set menu line to normal / highlight 
;...................................................... 
D10DISP PROC NEAR 
 MOV AL , row   
 MUL NINTEEN 
 LEA SI , MENU +1 
 ADD SI , AX 
 MOV COUNT , 17 
D20: 
 CALL Q20CURS 
 MOV AH,09H 
 MOV COL,  LEFCOL + 1 
 CALL Q20CURS  
;Hide text cursor  
 mov ch, 32 
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 CALL C10INPUT 
 CMP AL , 0DH 
 JE  A10LOOP 
 MOV AX,4C00H 
 INT 21H 
MAIN ENDP 
;========================== 
;     Display full menu    
;--------------------------------------------- 
B10MENU PROC near 
 MOV ROW , TOPROW + 1 
B20: 
 MOV COL , LEFCOL + 1 
 CALL Q20CURS 
 MOV AH , 09H 
 MOV AL , 0DBH 
 MOV BH , 00 
 MOV BL , 04H 
 MOV CX,19 
 INT 10H 
 INC ROW 
 CMP ROW , BOTROW +2 
 JNE B20 
 MOV ROW , TOPROW 
 LEA SI , MENU 
 MOV ATTRIB , 71H 
B30: 
 MOV COL , LEFCOL 
 MOV COUNT , 19 
B40: 
 CALL Q20CURS 
 MOV AH , 09H 
 MOV AL, [SI] 
 MOV BH , 00 
 MOV BL , ATTRIB 
 MOV CX , 01 

         mov ah, 1 
          int 10h 
 RET 
D10DISP ENDP  
;---------------------------------------- 
; Accept input for request                     
;............................................... 
C10INPUT    PROC  near 
 MOV AH , 00H 
 INT 16H 
 CMP AH,50H ; AH =50H 
downarrow key 
 JE C20  
 CMP AH , 48H ; AH = 48H uparrow 
key 
 JE C30             
 CMP AL,0X31   ; AL=31H PRESS  
 JE case1      
 CMP AL , 0DH 
 JE C90        
 CMP AL , 1BH 
 JE C90      
C20:MOV ATTRIB , 71H 
 CALL D10DISP 
 INC ROW 
 CMP ROW , BOTROW-1 
 JBE C40 
 MOV ROW , TOPROW+ 1 
 JMP C40   
C30: 
 MOV ATTRIB , 71H    
 CALL D10DISP 
 DEC ROW 
 CMP ROW , TOPROW + 1 
 JAE C40 
 MOV ROW , BOTROW - 1 
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 INT 10H 
 INC COL 
 INC SI 
 DEC COUNT 
 JNZ B40 
 INC ROW 
 CMP ROW , BOTROW + 1 
 JNE B30 
 RET 
B10MENU ENDP    
MOV AL, [SI] 
 MOV BH,00 
 MOV BL , ATTRIB 
 MOV CX, 01 
 INT 10H 
 INC COL 
 INC SI 
 DEC COUNT 
 JNZ D20 

C40: 
 CALL Q20CURS 
 MOV ATTRIB , 1FH 
 CALL D10DISP 
 JMP C10INPUT 
C90:CALL Q10CLEAR  
    RET 
C10INPUT ENDP  
case1 proc         
; Show text cursor 
         MOV AH,1 
          MOV CH,6 
          MOV CL,7  
          INT 0X10  
          MOV ROW,3 
          MOV COL,20 
          call Q20CURS 
          CALL Q10CLEAR 

 
    print "Enter rent house(byte)= " call print_string ;and 
    call    scan_num   
    mov al,cl     
    printn ""  
    gotoxy 20,5   
    print "Enter Salary(byte)= " call print_string ;and 

call    scan_num       
    printn "" 
    add cl,al      
    gotoxy 20,7 
print "Total= " 
    mov     ax, cx 
    call    print_num  
    mov ah,06 
    mov dl,"$" 
    int 0x21 
 MOV AH,00 

      MOV BH , 60H 
       MOV CX, 0000 
 MOV DX, 309EH 
 INT 10H 
RET 
Q10CLEAR ENDP 
;................................................ 
; Set cursor col : row 
;................................................ 
Q20CURS PROC NEAR 
 MOV AH , 02H 
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 INT 0X16 
 mov row,BOTROW+2 
 mov col,00   
 call Q20CURS 
 call Q10CLEAR 
    CALL DISP_STR 

 MOV BH , 00 
 MOV DH, ROW 
 MOV DL , COL 
 INT 10H 
 RET 
Q20CURS ENDP 

           JMP A10LOOP 
case1 endp 
;................................................. 
; Clear screen 
;................................................. 
Q10CLEAR    PROC NEAR 
 MOV AX , 0600H 

 DISP_STR    PROC          
   NEAR 

    MOV AH,09 
 LEA DX,PROMPT 
 INT 0X21 
 RET 
DISP_STR ENDP 
 END MAIN 

5.3. កា មគបើគរស ់Macros 
វាមាន្រា ក្សកូ្សែជានប្ ីន្នៅក្សែ ងភាស្គ Assembly ដែលជាសំន្ ំ ក្សយរញ្ញា សប្មារ់ន្វីអវីេួយជាក់្សលាក់្ស

ន យីដែលប្រូវនប្រកី្សែ ងទំរង់ែដែលៗ។ ឧទា រណ៍ INT 21H ន្ិង Function 09H មាន្េ ខង្ហររង្ហា ញទិន្ែន័្យ
ជារួរអក្សសរនៅនលីនអប្ក្សង់។ ែូន ែេះនែីេបីការ់រន្ថយនពលនវលាក្សែ ងការសរនសរក្សេាវ ិ្ ីែដែលៗ នន្ទេះប្រូវនប្រ ី
Macro។ ន យីការនប្រីវានយងីបាន្នប្រីប្បាស់រ ួេក្សន យីក្សែ ងការរនងែរីក្សេាវ ិ្ ី GUI។ 

វាអន្ ញ្ញា រឱ្យអែក្សសរនសរការង្ហរេួយនោយនប្រីសំន្ ំនន្កូ្សែនែីេបីន្វីអវីេួយ។ ដរេតងគ្រ់ន ីយអា នៅវា
េក្សនប្រីនៅនពលប្រូវការ។ ខាងនប្កាេនន្េះជាទំរង់ទូនៅនន្ការសរនសរ Macro: 

          name MACRO [parametes,...] ; ោក់្សនឈ្នា េះដែល ង់រនងែីរ , Directive ន្ិងបា៉ា រា៉ា ដេប្រវា 
        LOCAL LABEL1 ,LABEL2,... ; ក្សណំរ់ទីតាងំជា Local Lebel1, 2, 3, …, n 
         INSTRUCTIONS       ; ជាសំន្ ំកូ្សែសប្មារ់ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីជាក់្សលាក់្សេួយ 
         ENDM ជា Directive េួយនប្រីសប្មារ់ន វ្ីការរចេ រ់ការសរនសរ MACRO 

.ឧទា រណ៍: ក្សេាវ ិ្ គំី្រូខាងនប្កាេនប្រី 
MyMacro    MACRO 
    LOCAL label1, label2 
    CMP  AX, 2 ; compares ax = 2 with2 
    JE label1 ;if(ax = 2) 
    CMP  AX, 3 ;compares ax = 3with 3 
    JE label2 ; if ax =3 
label1: 
    INC  AX ; incresement by 1 in ax 

abel2: 
    ADD  AX, 2 ; ax = ax +2 
ENDM ;end of macro 
ORG 100h 
        MyMacro 
        MyMacro 
RET 
 



 

134 

ការនប្រី Macros ក្សែ ងនោលរំណង ងប្ក្សងដនែក្សនន្ប្រូប្កាេោក់្សនៅក្សែ ង Header file ដែលបាន្
ក្សំណរ់នូ្វនតល់រនេាជានលខ ឬ ពីអនេរេួយនៅឱ្យបា៉ា រា៉ា ដេប្រសប្មារ់នប្រីប្បាស់ក្សែ ងប្រូប្កាេ ន្ិងនប្រជីានឈ្នា េះ 
Locals បាន្នប្ ីន្នទៀរក្សែ ង Macro េួយ។ ទំរង់ទូនៅខាងនប្កាេសប្មារ់រនងែីរនឈ្នា េះ Functions នៅ
ក្សែ ង Header File េួយ៖ 
; register to stack 

 regsave macro 
 push ax  
 push bx 
 push cx 
 push dx 
 push di 
 push si 
 push bp 
 pushf 
 endm 

ឧទា រណ៍: ក្សេាវ ិ្ ីគំ្រូខាងនប្កាេរនងែីរអន្ គ្េន៍្ cls() , print() ,print.hex.byte() នោយនប្រី 
Head File នឈ្នា េះ include “sysnum.inc” នៅក្សែ ង Microprocessor Assembler។ ការរនងែីរ
អន្ គ្េន៍្ ងនៅជារា ក្សកូ្សែេយួង្ហយប្សួលនប្រី និ្ងមាន្ទំរង់ខាីៗ។ 
cls macro 
    mov ax,0600h 
    mov bh,07 
    mov cx,0000 
    mov dx,0x184f 
    int 10h 
endm 
print macro string 
    mov ah,09 
    mov dx,offset string 
    int 21h 
endm 
print.hex.byte macro 
    ;if cf=1 
     jnc next    
     mov ah,6 
     mov dl,0x31 

        lea si,mem 
    mov dl, [si] 
    mov al, dl    
    shr al, 4    ; leave high part only. 
    xlat         ; get hex digit.  
    mov ah, 0eh  ; teletype sub-function. 
    int 10h 
    mov al, dl 
    and al, 0fh  ; leave low part only. 
    xlat         ; get hex digit.      
    mov ah, 0eh  ; teletype sub-function. 
    int 10h  
    mov [si],al 
    ; wait for any key press: 
    mov ah, 0 
    int 16h 
    ret 

;stack to register 
 regresto macro 
 popf 
 pop bp 
 pop si 
 pop di 

pop dx 
 pop cx 
 pop bx 
 pop ax 
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     int 0x21 
     next: 

    table db '0123456789ABCDEF'  
endm 

ការរនងែរីអន្ គ្េន៍្ cls , print ,print.hex.byte នយងីអា យក្សវានៅនប្រកី្សែ ងប្របូ្កាេ X86Asm ន្ងិ 
Emu8086 ែូ ដែលនយងីនប្រអីន្ គ្េន៍្ PrintDec(), PrintHex(), printf(), scanf() ជានែេី។ 

5.4. FIELS FEATURES 
ទិន្ែន័្យនា ក្សនៅក្សែ ងឌសីមាន្ែូ ជា Hard disk  ន្ិង Diskette  ន យីមាន្នឈ្នា េះននសងៗពីោែ ជា

ទំរង់នន្ File េួយ។ ទិន្ែន័្យនា ក្សនៅក្សែ ងឌីសជានស រនីន្ Bytes ដែលបាន្រំនរៀរតាេលំោរ់លំនោយ
ដែលក្សេាវ ិ្ ីជាអែក្សនរៀរ ំ។ 

 
 

 floppy disk វាជា Second Storage មាន្ sides  ំន្នួ្ពីរ ន្ិងមាន្ 2 heads  
 side ន្ិេួយៗ មាន្ 80 cylinders នោយមាន្នលខនោលែរ់ពី 0..79  
 cylinder ន្ិេួយៗមាន្ នំ្ួន្ទាងំអស់ 18 sectors ពីនលខដនែក្សទីេយួែល់ដនែក្សទី ១៨ 
 sector ន្ិេួយៗ 512 bytes។ ែូន ែេះទំ សំរ រគឺ្ 2 x 80 x 18 x 512 = 1,474,560 bytes 
នៅក្សែ ង ំន្  នន្េះគ្ឺនប្រី INT 21H ន្ិង នប្រីនលខ  Function តាេតារាងែូ ខាងនប្កាេនន្េះសប្មារ់៖ 
3CH : Create File រនងែីរ file 
3DH :Open File នរីក្ស File 
3EH : Close File រិទ File 
3FH : Read Record អាន្ File 
 

40H : Write Record ; សរនសរ File 
42H : Move File Pointer 
AH= 39h Create Directory រនងែរី Directory 
AH= 3Ah : Remove Directory ល រ Directory 
 

គ្ួរក្សរ់សំោល់ដែរថាការនប្រី Files Handles គ្ឺនប្រីជាេួយប្រនភទជា ASCII ដែលអា ក្សណំរ់
បាន្ទីតាងំ DRIVE, DIRECTORY PATH, ន្ិង FILENAMES សប្មារ់នា ក្សធារ ររស់ Files េួយ។ 

 ឧទា រណ៍1: 
  PATHNAME1 DB “C:’\VOTHEARNEAR.TXT”, 00H 
 ឧទា រណ៍2:  
  PATHNAME1 DB “C:’\MYFOLDER\VOTHEARNY.TXT”, 00H 

5.4.1.  INT 21h និ្ង AH= 3Ch: ន្វីការរនងែីរនឈ្នា េះ Files សិថរនៅទីតាងំក្សណំរ់េយួ។ ទំរង់ខាងនប្កាេ
នន្េះជាប្គឹ្េះសប្មារ់រនងែីរ File េយួ។ 
 

CX = file attributes:  
 mov cx, 0       ;  normal - no attributes.  
 mov cx, 1       ;  read-only.  
 mov cx, 2       ;  hidden.  
 mov cx, 4       ;  system  

mov cx, 7       ;  hidden, system and 
read-only!  
mov cx, 16      ;  archive  
DS:DX -> ASCIIZ filename.  
returns:  

 

byte A byte1 byte2 byte3 ... byten 
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ឧទា រណ៍: ក្សេាវ ិ្ ីគ្នប្មាងខាងនប្កាេន្វីការរនងែរីនឈ្នា េះ Files សិថរនៅទតីាងំក្សណំរ់េួយ។ 

org 100h 
 jmp code: 
 filename db "c:\myfile.txt", 
0 
 handle dw ? 
 code: 
  mov ah, 3ch 
  mov cx, 0 
 

mov dx, offset filename 
 mov ah, 3ch 
 int 21h 
 jc err 
 mov handle, ax 
 err: 
 ; ....  
 ret 

5.4.2. INT 21h / AH= 40h: សរនសរ File េួយសប្មារ់ន្វីការរចេូលទិន្ែន័្យ។  
BX = file handle. 
CX = number of bytes to write. 
DS:DX -> data to write.  
return:  
CF clear if successful; AX = number of bytes actually written. 
CF set on error; AX = error code.  

5.4.3.  INT 21h / AH= 3Eh: នពលនយងីបាន្រចេ រ់ការសរនសរ File េួយនន្ទេះប្រូវរទិវា។ 
Entry: BX = file handle  
Return:  
CF clear if successful, AX destroyed.  
CF set on error, AX = error code (06h). 

ឧទា រណ៍: ខាងនប្កាេនន្េះជាប្រូប្កាេេួយនប្រសីប្មារ់សរនសរអរថរទមាន្ ១០០រ ូួលនៅក្សែ ង   

C:\em8086\vdrive\c\ vothearny.txt 
 ;PROGRAM : TEST FILES 
;WRITE BYTE :OUK POLYVANN 
;DATE :20-06-2009 
org  100h 
jmp start 
s1        db 100,?, 100 dup(' ')    
; file handle: 

               xor cx, cx 
        mov cl, s1[1] 
        int 21h 
        jc  error 
; close file 

 
        mov bx, handle 
        mov ah, 3eh 
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handle   dw   0 
; set segment registers to code: 
start:  mov ax, cs 
        mov ds, ax 
        mov es, ax 
jmp m1 
msg1    db  "enter any text: $" 
m1:     mov dx, offset msg1 
        mov ah, 9 
        int 21h 
; input a string: 
        mov dx, offset s1 
        mov ah, 0ah 
        int 21h 
jmp m2 
pathname  db "d:\emu8086\vdrive\c\ 
vothearny.txt",00 

m2:      
; create new file: 
        mov cx, 0 
        mov ah, 3ch 
        mov dx, offset pathname 
        int 21h 
        jc  error 
        mov handle, ax 
; write buffer to file: 
        mov ah, 40h 
        mov bx, handle         
        mov dx, offset s1+2 
 

        int 21h 
        jc error  
        jmp next 
; print message complete: 
next:  jmp m5 

 msg5    db  0Dh,0Ah,"save complete",
0Dh,0Ah,'$' 

        m5:     mov dx, offset msg5 
                mov ah, 9 
                int 21h  
        jmp ok:  
error:  jmp m6 

msg6    db  0Dh,0Ah,"The select disk drive 
in not in use",0Dh,0Ah 

            db  0Dh,0Ah,"Check to make 
sure a disk is inserted",0Dh,0Ah,'$' 
        m6:     mov dx, offset msg6 
                mov ah, 9 
                int 21h 
ok: 
jmp m4 
msg4    db  0Dh,0Ah,"press any 
key...",0Dh,0Ah,'$' 
m4:     mov dx, offset msg4 
        mov ah, 9 
        int 21h         
        mov ah, 0 
        int 16h 
        mov ah, 4ch 
        int 21h 
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5.4.4.  INT 21h / AH= 3Dh: នប្រីសប្មារ់ន្វីការនរកី្ស  File ដែលមាន្ប្ស្គរ់។  
 

Entry:  
   AL = access and sharing modes:      
mov al, 0   ; read  
mov al, 1   ; write  
mov al, 2   ; read/write  
DS:DX -> ASCIZ filename.  
 

Return:  
CF clear if successful, AX = file 
handle. 
CF set on error AX = error code.  
note 1: file pointer is set to start of file.  
note 2: file must exist.  

 
 ឧទា រណ៍:    ប្រូប្កាេខាងនប្កាេនន្េះជាប្រូប្កាេេួយនប្រីសប្មារ់នរកី្សនស ក្សតីររស់ Files ក្សែ ង C:\ 
em8086\ vdrive\c\ vothearny.txt 

 org  100h 
jmp start 
s1        db 200,?, 200 dup(' ')  
t2        db 100,?, 100 dup(' ') 
filename  db 30,?, 30 dup(' ')   
; file handle: 
handle   dw   0 
path    db "c:\emu8086\vdrive\c\vothearny.txt",00   
start: 

; open existing file: 
        mov al, 0     ; read. 
        mov ah, 3dh 
        mov dx, offset path 
        int 21h 
        jc  error 
        mov handle, ax        
; read bytes from file 
        mov ah, 3fh 
        mov bx, handle 
        xor cx, cx 
        mov cl, t2[0] 
        mov dx, offset t2[2] 

mov ah, 3eh 
int 21h 
        jc error     
; set '$' to the end of the buffer: 
        xor bx, bx 
        mov bl, t2[1]        ; get actual size. 
        mov t2[bx+2], '$' 
; print the buffer: 
        mov dx, offset t2[2] ; skip 2 control bytes. 
        mov ah, 9 
error:  jmp m5 
        msg5    db  0Dh,0Ah,"error...",0Dh,0Ah,'$' 
        m5:     mov dx, offset msg5 
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        int 21h 
        jc error 
        mov t2[1], al 
        int 21h 
jmp m3 
        msg3 db 13,10,'Open 
complete',13,10,"$"  
        m3:mov ah,09 
        mov dx,offset msg3 
        int 0x21 
        jmp ok   
; print error message: 
; close file 
        mov bx, handle 

        mov ah, 9 
         int 21h 
ok:      
jmp m4 
msg4  db  0Dh,0Ah,"press any key...",0Dh,0Ah,'$' 
m4:     mov dx, offset msg4 
        mov ah, 9 
        int 21h         
        mov ah, 0 
        int 16h 
; exit to the operating system: 
        mov ah, 4ch 
        int 21h 

 
5.4.5. INT 21h / AH= 42h: ក្សំណរ់ទីតាងំឱ្យនឈ្នា េះ File េាីៗ (current file position) 

AL = origin of move: 0 - start of file. 1 - current file position. 2 - end of file.  

BX = file handle.  

CX:DX = offset from origin of new file position.  
Return:  
CF clear if successful, DX:AX = new file position in bytes from start of file.  

CF set on error, AX = error code.  

5.4.6.  INT 21h / AH= 3Fh: អាន្ file េួយតាេ ំន្នួ្ Bytes ដែលមាន្នៅក្សែ ង CX  

BX = file handle ;CX = number of bytes to read. ;DS:DX ->buffer for data.  
Return:  
CF is clear if successful - AX = number of bytes actually read; 0 if at EOF (end of 
file) before call.  
CF is set on error AX = error code. 
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  ឧទា រណ៍: 
  org 100h 
  mov ah, 3ch 
  mov cx, 0 
  mov dx, offset filename 
  mov ah, 3ch 
  int 21h  ; create file...  
  mov handle, ax 
  mov bx, handle 
  mov dx, offset data 
  mov cx, data_size 
  mov ah, 40h 
  int 21h ; write to file...  
  mov al, 0 
  mov bx, handle 
  mov cx, 0 
  mov dx, 7 
           5.4.7. INT 21h និ្ង AH= 39h: នប្រីសប្មារ់រនងែីរនឈ្នា េះ Directory ឬ Folder។ 
           DS:DX -> ASCIZ pathname; zero terminated string, for  

     Return: CF clear if successful AX destroyed. CF set on error   AX = error code. 
Note: all directories in the given path must exist except the last one. 

 ឧទា រណ៍:  
  org 100h ; កំ្សណរ់នលខអាសយោា ន្ែំរូងឱ្យក្សេាវ ិ្ ី នោយឱ្យ IP =100h 
  mov dx, offset filepath ; កំ្សណរ់នលខនលខ offset addres នន្ File  ូល Dx 
  mov ah, 39h ;al = 39h ជានលខអន្ គ្េន៍្រនងែរីនឈ្នា េះ Directory ឬ Folder 
  int 21h ; ន វ្ីការប្ររិររតិរនងែីរ Directory 
  ret 
                               filepath DB "C:\mydir", 0 ; path to be created.  

                end 
5.4.8. INT 21h ន្ងិ AH= 3Ah: ល រ directory 

Entry: DS:DX -> ASCIZ pathname of directory to be removed.  
Return:  
CF is clear if successful, AX destroyed CF is set on error AX = error code.  
Notes: directory must be empty (there should be no files inside of it). 

 mov ah, 42h 
 int 21h ; seek...  
 mov bx, handle 
 mov dx, offset buffer 
 mov cx, 4 
 mov ah, 3fh 
 int 21h ; read from file...  
 mov bx, handle 
 mov ah, 3eh 
 int 21h ; close file...  
 ret 
 filename db "myfile.txt", 0 
  handle dw ? 

  data db " hello 
files! " 

  data_size=$-
offset data 

 buffer db 4 dup(' ') 
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 ឧទា រណ៍:  
  org 100h;កំ្សណរ់នលខអាសយោា ន្ែំរូងឱ្យក្សេាវ ិ្ ី នោយឱ្យ IP=100h 
  mov dx, offset filepath; ; កំ្សណរ់នលខនលខ offset addres នន្ File  ូល Dx 
  mov ah, 3Ah ; ah=3Ah ជានលខអន្ គ្េន៍្ល រនឈ្នា េះ Directory ឬ Folder 
  int 21h; ន វ្ីការប្ររិររតិល រ Directory 
  ret 
                               filepath DB "C:\mydir", 0  ; path to be created.  

                end 
5.4.9. INT 21h ន្ងិ AH= 3Bh:  នប្រីសប្មារ់ក្សណំរ់ current directory.  

 Entry: DS:DX -> ASCIZ pathname to become current directory (max 64 នរ)  
Return:  
Carry Flag is clear if successful, AX destroyed. 
Carry Flag is set on error AX = error code. 
Notes: even if new directory name includes a drive letter, the default drive is not 
changed, 
only the current directory on that drive.  

5.4.10. INT 21h / AH= 19h: ចរ់យក្ស current default drive.  
Return: AL = drive (0=A:, 1=B:, etc)  
5.4.11. INT 21h / AH= 56h: នប្រីសប្មារ់រតូរនឈ្នា េះ File ឬ Directory េួយដែលមាន្រ ួ ន យីឱ្យនៅជា

នឈ្នា េះេា។ី 
Entry:  
DS:DX -> ASCIZ filename of existing file. 
ES:DI -> ASCIZ new filename.  
Return:  
CF clear if successful. 
CF set on error, AX = error code.  
Note: allows move between directories on same logical drive only; open files 
should not be renamed! 

ឧទា រណ៍: 
 OLDSTR DB “D:\OLDPATH\OLDNAME”,00H 
 NEWSTR DB “D:\NEWPATH\NEWNAME, 00H 
 ... 
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 MOV AH, 56H 
 LEA DX, OLDSTR 
 LEA DI, NEWSTR 
 INT 21H 
5.4.12. INT 21h / AH= 41h: ល រ file (unlink). 

Entry:  
DS:DX -> ASCIZ filename (no wildcards, but see notes).  
return:  
CF clear if successful, AX destroyed. AL is the drive of deleted file 
(undocumented).  
CF set on error AX = error code.  
Note: DOS does not erase the file's data; it merely becomes inaccessible because 
the FAT chain for the file is cleared deleting a file which is currently open may 
lead to file system corruption 

 ឧទា រណ៍: 
  ASCstr db ‘d:\sarin.txt’,00h 
  ... 
  mov ah, 41h 
  lea dx , ASCstr 
  int 0x21 

5.5.  កា មគបើ BIOS និង DOS INTERRUPT ជាេួយនរងភាស្គ C 
នយងីអា រចេូ ល INT ររស់ BIOS ន្ិង DOS ន្ិងអន្ គ្េន៍្ររស់វានៅក្សែ ងភាស្គ C / C++ នោយេិន្បាន្

លំអិរពី ំនណេះែឹងនន្ការនប្រីភាស្គ 80x86 Assembly ក៏្សបាន្។ រ៉ា ដន្តនយីងអា សរនសរក្សេាវ ិ្ ី នោយនប្រី
អន្ គ្េន៍្ DOS នោយនៅ INT 21H ន្ិង INT BIOS េក្សនប្រ ី, នោយមាន្ការជយួពី Compilers នៅក្សែ ងទំរង់ 
int86 ន្ិងអន្ គ្េន៍្ intdos។ អន្ គ្េន៍្ int86 គ្ឺនប្រីសប្មារ់នៅទំរង់ននសងៗនន្ PC’s interrupts, ន្ិងអន្ គ្េន៍្ 
intdos េក្សនប្រជីាេួយន្ងឹ INT 21H DOS។ 

នែីេបនីប្រីការនប្រីរញ្ញា  int86 , នយងីអា ក្សណំរ់ឱ្យ Registers មាន្រនេាដែល ង់បាន្ ន យីនទីរនៅ 
int86 េក្សនប្រី។ ន ីយការនប្រីវានយងីអា ែំនណីរការ 8086 Registers។ នៅក្សែ ងក្សរណីនន្េះ int8086 គឺ្នប្រី
ែូ  ក្សយរញ្ញា  “INT #” នៅក្សែ ងភាស្គ 8086 Assembly ដែរ។ ន ីយនែីេបីែំនណីរការ 80x86 registers, 
នយងីប្រូវនប្ររី ន្ទសេព័ន្ធ union REGS នទីរ C compilers យល់ ន្ងិស្គា ល់បាន្។  
union REGS regin , ragout ; 

-    regin ន្ិង ragout គ្ឺជាអនេរនប្រីជាេួយន្ឹងអក្សសរ x ឬ h ន្ិងនឈ្នា េះ Register នន្ស ីភយូី ៨០៨៦ 
-   union REGS អន្ ញ្ញា រឱ្យ 80x86 registers ែំនណីរការនៅក្សែ ងទំរង់ 8-bit ន្ិង 16-bit។ 
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16-bit 8-bits 
C language  Assembly language C language  Assembly language 

regin.x.ax AX regin.h.al AL 
  regin.h.ah AH 

regin.x.bx BX regin.h.bl BL 
  regin.h.bh BH 

regin.x.cx CX regin.h.cl CL 
  regin.h.ch CH 

regin.x.dx DX regin.h.dl DL 
  regin.h.dh DH 

regin.x.si SI   
regin.x.di DI   
regin.x.cy CY   

- នប្រីអក្សសរ x តាងឱ្យទំ  ំ16 – bit register មាន្ែូ  ax, bx, cx, dx ,si, di 
- នប្រីអក្សសរ h តាងឱ្យទំ  ំ8 – bit register(al, ah, bl, bh, cl, ch, dl, dh) 
-  ំន េះការនប្រអីនេរ regin នយងីប្រូវប្រកាស union REGS regin សប្មារ់នា ក្សរនេា 
-  ំន េះការនប្រ ីregout នយងីប្រូវប្រកាស union REGS regout សប្មារ់រនចេញរនេា 

 ឧទា រណ៍: កូ្សែគ្ំរខូាងនប្កាេគ្ឺជាការនប្រៀរន្ៀររវាងភាស្គ C ន្ិង Assembly: 
/* C Language      Assembly Language */ 
union REGS regin , regout; 
regin.h.ah = 0x25;    mov ah, 0x25 
regin.x.ax = 0x4567    mov ax, 0x4567 
regin.x.si = 0x1290    mov si, 0x1290 
int86(int# ,&regin,&regout);    int # 
 ឧទា រណ៍: នប្រី ក្សយរញ្ញា  int86 នែីេបសីំអារ់ន្វកីារនអប្ក្សង់។ នែីេបនី្វីការង្ហរនន្េះនយងីប្រូវនប្រIីNT 

10H ន្ិង Fuction :06H  
main(){ 
 union REGS regin ,regout; ប្រកាស regin ន្ិង regout សប្មារ់រចេូ លឬរនចេញរនេា 
 regin.x.ax = 0x0600; ក្សណំរ់ឱ្យ ax នា ក្សរនេា 0x0600 នោយ AH =06 ជាអន្ គ្េន៍្ 
 regin.x.bx = 0x07 ; ក្សំណរ់ឱ្យ bx នា ក្សរនេា  0x07 
 regin.x.cx = 00;  ក្សំណរ់ឱ្យ cx នា ក្សរនេា 00 ជា ណំ  ចរ់ននតីេពីនន្ការសំអារ 
 regin.x.dx = 0x184F ; ក្សណំរ់ឱ្យ dx នា ក្សរនេា 0x184F ជារនេា  ងនប្កាយនន្ការសអំារ 
 int86(0x10,&regin,&regout) ;} 
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 ឧទា រណ៍: ការនប្រី ក្សយរញ្ញា  int86 សប្មារ់នប្រីប្រមាណវ ិ្ ីននសងៗែូ មាន្ការនរៀររារ់ខាងនប្កាេ៖ 
1. រក្សាទីតាងំ  cursor នៅ ណំ  ក្សណំរ់េួយនៅនលីេ៉ាូន្ីទ័រ 
2. ក្សំណរ់ទីតាងំ cursor  នៅជួរនែក្ស  row 12  ន្ិងជួរឈរ  column 8 
3. ន្វីការរង្ហា ញាឃ្លា  “Hello World “ នៅនលីនអប្ក្សង់ នោយនប្រីអន្ គ្េន៍្ printf   

 លហំារ់ទី១:  ូរនប្រី INT 21H ន្ិង Func:2AH  នែីេបរីង្ហា ញ  date ជាទំរង់ dd-mm-yy 
១. ការនប្រី  intdos function 
២. ការនប្រ ី int86 function 
៣. ការនប្រី  asm function 

 លហំារ់ទី២: នប្រី ក្សយរញ្ញា  int86 ជាេួយន្ឹង INT 21H សប្មារ់រក្សទំ សំរ រនន្ Memory ដែលបាន្
នប្រីនៅនលីក្ស ំពយូទ័រ។ 

 .លហំារ់ទី៣: នប្រី ក្សយរញ្ញា  int86 ជាេួយន្ឹង INT 33H សប្មារ់ន្វីការនប្ជសី Menu ររស់ក្សេាវ ិ្ ី
េួយដែលបាន្សរនសរនៅក្សែ ងភាស្គ C 

5.6. លក្ខណៈននកា មគបើ MOUSE  
ការនប្រីរញ្ញា  Int 33H ន្ិងនលខអន្ គ្េន៍្ររស់ Mouse សប្មារ់ែំនណីរការនប្ជីសនរសី

(select)    េតង(click) ន្ិង   ពីរែង(double click)នោយមាន្នលខអន្ គ្េន៍្ែូ ដែលបាន្
នរៀររារ់ែូ ខាងនប្កាេនន្េះនោយនប្រីជាេួយន្ឹង INT 33H: 

00H ជារនេានលខនន្អន្ គ្េន៍្សប្មារ់ឱ្យ Mouse ន្វីការចរ់ននតីេែំរូង 
01H ន្វីការរង្ហា ញរូរនរៀងនន្ mouse pointer នៅនលីេ៉ាូន្ីទ័រ 
02H ន្វីការលាក់្ស ឬរំបារ់ mouse pointer នៅនលីេ៉ាូន្ីទ័រ 
03H ចរ់រនេានពលន្វីការ    button status ន្ិងនឆ្លព េះនៅកាន់្ទីតាងំក្សណំរ់េួយ។ 
04H ន្វីការ ងអ លនៅកាន់្ទីតាងំេយួ(pointer location) 
05H នប្រីរ ូរ ង ន្ិង   នលីព័រ៌មាន្ (Get button – press information) 
06H នប្រីរ ូរ ង ន្ិង   នលីព័រ៌មាន្ (Get button – release information) 
07H ក្សំណរ់ដែន្ក្សណំរ់ននដក្សសប្មារ់ Pointer(Set horizontal limits for pointer) 
08H ក្សំណរ់ដែន្ក្សណំរ់រចឈរសប្មារ់ Pointer(Set vertical limits for pointer) 
09H ក្សំណរ់ប្រនភទ Pointer ប្កា វកិ្ស(Set graphics pointer type) 
0AH ក្សំណរ់ប្រនភទ Text ប្កា វកិ្ស (Set text  pointer type) 
0BH Read mouse-motion counters 
0CH Install interrupt handler for mouse events 
0DH Turn on light pen emulation 
0EH Turn off light pen emulation 
0FH Set mickey –to – pixel ratio 

Mouse គ្ឺនប្រីនប្ជីសនរសី អន្ វរត និ្ងសប្មារ់ ងអ លនៅទីតាងំេួយដែល ង់បាន្ ន យីវាអា 
ែំនណីរការនៅបាន្ប្រូវមាន្ដនែក្សទន់្ដែលនៅ Driver។ ខាងនប្កាេនន្េះការនប្រីអន្ គ្េន៍្ Mouse ជាេួយ
ន្ឹង Int 33H សប្មារ់ន្វីការង្ហរននសងោែ ។ 
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5.6.1. Function00H: Initialize the mouse 
 នន្េះគ្ឺជារញ្ញា ទីេយួដែលន្វឱី្យប្រូប្កាេេយួអា នប្របី្បាស់ Mouse េួយនៅបាន្ ន្ងិអា ប្ររិររតិ
ដរេតង។ នែីេបបីាន្រញ្ញា នន្េះប្រូវសរនសរឃ្លា រញ្ញា  Mov ah, 00h។ 

5.6.2. Function01H: Display the mouse pointer 
 រន្ទា រ់ពីបាន្នប្រីនលខអន្ គ្េន៍្ 00H, នន្ទេះប្រូវនប្រអីន្ គ្េន៍្នលខ 01H នែីេបនី្វីការរង្ហា ញ Mouse 
Pointer នៅនលីនអប្ក្សង់។ នន្ទេះប្រូវសរនសរ Mov ax, 0001h ន្ិង INT 0x33h 
 ឧទា រណ៍: ប្រូប្កាេគ្ំរខូាងនប្កាេរង្ហា ញពីការនប្រនីលខអន្ គ្េន៍្ 00H ន្ិង 01H រេួជាេួយ 
រញ្ញា  Int 33H សប្មារ់ន្វកីារចរ់ននតីេ ន្ិងរង្ហា ញ Mouse Pointer នៅនលីនអប្ក្សង់៖ 
 ការនប្រីប្បាស់ keyword : asm  
 void main(){ 
  asm{ mov ax,00 ; ក្សំណរ់រនេា 0000H  ូលនៅក្សែ ង AX register  
            int 33H ; ន្វីការែនំណីរការឱ្យស្គា ល់ Mouse ែំរូង 
                         mov ax, ០1H ; ក្សំណរ់រនេា 01H  ូលនៅក្សែ ង AX register  
                         int 33H }  ; ន្វីការរង្ហា ញ Mouse Pointer នៅនលីនអប្ក្សង់ 
 ការនប្រីប្បាស់ int86  
 void main(){  

union REGS regin, regout; 
  regin.x.ax = 0; ក្សំណរ់រនេា 0000H  ូលនៅក្សែ ង AX register  

   int86( int 0x33 , &regin , &regout ) ; នប្រី int 33h ន្ិង &regin , &regout 
   regin.x.ax =0 ; ក្សំណរ់រនេា 0000H  ូលនៅក្សែ ង AX register 
   int86( int 0x33 ,&regin , &regout ) };; នប្រី int 33h ន្ិង &regin , &regout 

5.6.3. Function05H: ន្វចីរ់រនេានពល   រ ូរ ង(Get button-release information) 
នលខអន្ គ្េន៍្ Ax = 05h ន្ិង Int33h នប្រសីប្មារ់    Mouse button, នោយក្សណំរ់នៅក្សែ ង 
BX ជាេួយនលខ 0= left, 1 = right, 2 =center. 

 MOV AX , 05H ; ក្សណំរ់រនេា 0005H  ូលនៅក្សែ ង AX register  
 MOV BX , button number  ; ក្សំណរ់រនេា button number  ូលនៅក្សែ ង AX register  
 INT 33H ; ន្វីការែំនណីរការរចេូ លរំនលរ ូរ ង ូលនៅកាន់្ BX 

5.6.4. Function06H: ន្វចីរ់រនេានពល   រ ូរ ង(Get button-release information) 
នែីេបីនប្រីនលខអន្ គ្េន៍្នន្េះនប្រីសប្មារ់ន្វីការ    Mouse button, នោយក្សំណរ់នៅក្សែ ង      
BX ជាេួយន្ឹងនលខ 0 = left, 1 = right, 2 =center។ 

 MOV AX , 06H ; ក្សំណរ់រនេា 0006H  ូលនៅក្សែ ង AX register 
 MOV BX , button number ; ; ក្សណំរ់រនេា button number  ូលនៅក្សែ ង AX register  
 INT 33H ;ន្វីការែំនណីរការរចេូ លរំនលរ ូរ ង ូលនៅកាន់្ BX 

5.6.5. Function 02H: Concal the Mouse Pointer 
 នប្រីប្បាស់សប្មារ់ល ររំបារ់ Mouse Pointer នៅចក្សន ញពែីំនណីរការក្សេាវ ិ្ ីេួយ។ 
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 MOV AX, 02H ; ក្សំណរ់រនេា 0002H  ូលនៅក្សែ ង AX register 
 INT 33H ;ន្វីការែំនណីរការល ររំបារ់ Mouse Pointer នៅនពលចក្សន ញពកី្សេាវ ិ្  ី

5.6.6. Function 04H: Set Pointer Location 
នប្រី Function នន្េះសប្មារ់ក្សណំរ់ទីតាងំ Mouse Pointer នៅនលី Screen នោយមាន្ 
Code ែូ ខាងនប្កាេ៖ 

  MOV AX , 04H; ក្សំណរ់រនេា 0004H  ូលនៅក្សែ ង AX register 
  MOV CX , horizontal-location; ក្សំណរ់រនេា horizontal  ូលនៅក្សែ ង CX register 
  MOV DX , vertical-location; ក្សំណរ់រនេា vertical  ូលនៅក្សែ ង DX register 
  INT 33H ;ន្វីការែំនណីរក្សណំរ់នៅទីតាងំនៅតាេរនេាក្សែ ង CX ន្ិង DX 
ឧទា រណ៍:  
 void main(){ 
  union REGS regin, regout; ប្រកាសអនេរ 

   regin.x.ax =4; 
   regin.x.cx=24  
   regin.x.dx = 16  
   int86( int 0x33 ,&regin , &regout ) } 

5.6.7. Function 03H: Get button Status and Location 
 Function នន្េះនប្រសីប្មារ់    Buttons ន យីយក្សរនេានន្េះប្រូវនា ក្សនៅក្សែ ង BX Register   ន្ិង 
ចរ់យក្សរនេានន្ Mouse Pointer សថិរនៅនលី Screen េយួនៅ នា ក្សនៅក្សែ ង CX Register ន្ិង DX 
Register  
Input 
   BX = Status Button 
  Bit 0 = No presssed 
  Bit 1 = Left 
  Bit 2 = Right 
  Bit 3 = Center 
Output 

 CX = Horizontal (x) coordinate 
 DX = Vertical (y) coordinate 

EX:  
void mousepos(int &xpos , int &ypos , int &click){ 
 regin.x.ax = 3; 
 int86( int 0x33 ,&regin , &regout ) 
 click = out.x.bx ; 
 xpos = regout.x. cx; 
 ypos = regout.x.dx }  



 

147 

5.6.8. Function 07H: Set Horizontal Limits for pointer 
នយងីអា ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីនែីេបកី្សំណរ់រនេា Minimum ន្ិង Maximum horizontal 

 ំន េះ Pointer។ 
MOV AX , 07H 
MOV CX , min-loc ; Minimum location 
MOV DX , max-loc ; Maximum location 
INT 33H 

5.6.9. Function 08H: Set Vertical Limits for pointer 
នយីងអា ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីនែីេបីក្សំណរ់រនេា Minimum ន្ិង Maximum Vertical 

 ំន េះ Pointer។ 
MOV AX , 07H 
MOV CX , min-loc ; Minimum location 
MOV DX , max-loc ; Maximum location 
INT 33H 

  EX: void mouseminmax(){ 
   int x1=100; 
 int x2 =400; 

int y1 =200; 
int y2 = 400; 
regin.x.ax = 7; 
regin.x.cx = x1 ; 
regin.x.dx = x2 ; 

 int86( int 0x33 ,&regin , &regout ) 
regin.x.ax = 8; 
regin.x.cx = y1 ; 
regin.x.dx = y2 ; 

 int86( int 0x33 ,&regin , &regout )} 
ឧទា រណ៍: ប្រូប្កាេខាងនប្កាេនន្េះគ្ឺនប្រី int 0x33 ន្ិង Function:00H, 01H ,03 នែីេបនីរសនៅនលី 
Menu ដែលមាន្ទំរង់ែូ ខាងនប្កាេ៖ 
;GRAPHIC USING MOUSE POINTER 
;PROGRAM: STUDENTS PRACTICES 
;File names: EXAMPLE_TEST_MOUSE.ASM 
;WRITE BY :OUK POLYVANN 
;DATE :12-10-2009 
include "8086io.inc" ;នប្រី Header File នឈ្នា េះ 8086io.inc  
Org 100h ; ក្សំណរ់នលខ Address ចរ់ននតីេនន្កូ្សែ 
.DATA 
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ascii db "00000000" 
MENU  DB 0C9H,15 DUP(0CDH),0BBH 
        DB 0BAH,'  ARITHMETIC   ',0BAH 
        DB 0C8H,15 DUP(0CDH),0BCH 
TOP_ROW EQU 10  ;TOP ROW 
BOT_ROW EQU 12 ;BOTTON ROW 
LEF_COL EQU 20 ;LEFT COL 
RIG_COL EQU 36 ;RIGHT COL 
MENU_COLOR_N  EQU 0001_1111B; BLUE BACKGROUND 
MENU_COLOR_C  EQU 1001_1111B; LIGHT BLUE BACKGROUN 

BUTTON_COUNT    EQU 17 
X_ROW   EQU  20 
X_COL   EQU  10 
Y_ROW   EQU  20 
Y_COL   EQU  20 
ROW DB 00 
COL DB 00 
ROW_END DB 24 
COL_END DB 79 
MOUSE_POS_X DW 00 
MOUSE_POS_Y DW 00 
MOUSE_BUTTON DW 00 
MOUSE_POINT DB 00 
MENU_STATUS DB 00; MENU 
STATUS 
;00= NOT DISPLAYED ;01= 
DISPLAYED 
EIGHT   DW 08 
TEN     DW 10 
COUNT DB 17 ;COLUMN COUNT 
ATTRIB DB 00H 
PAGENO DB 00H 
.CODE 

MAIN    PROC NEAR     
    CLS( ) 
    CURSORON 

    MOV AL, [SI]        
    INT 10H 
    MOV AH, ROW 
    CMP AH, ROW_END 
    JNE CONT_DRAW 
    MOV AH, COL 
    CMP AH, COL_END 
    JE STOP_DRAW 
    CONT_DRAW:     
DEC DL 
    JNZ SKIP_UPDATE_ROW 
        MOV DL, COUNT 
        ADD ROW, 1 
        SUB COL, DL 
        CALL SETCUR 
    SKIP_UPDATE_ROW: 
    ADD COL, 1 
    INC SI 
JMP BACK 
STOP_DRAW: 
    RET 
DRAW ENDP 
;   CHECK MOUSE POINT 
GET_MOUSE_POINT PROC NEAR 
;CHECK MENU STATUS 
;IF MENU IS DIPLAYED, IGNORE BUTTON 
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    print 13,5,1111_1101b,"DISPLAY AND 
GET MOUSE POINTER " 
    print 10,20,1111_1001b,"x:" 
    print 20,20,1111_1100b,"y:" 
    print 32,20,0000_1010b," Press Esc to 
Exit " 
     
    MOV ATTRIB, MENU_COLOR_N 
    CALL DRAW_BUTTON 
    CALL MOUSE 
MAIN    ENDP 
;    GET AND SHOW MOUSE POINTER    
MOUSE   PROC NEAR 
;INITIALIZE MOUSE 
    MOV AX,0 
    INT 33H 
;SHOW MOUSE POINTER 
    MOV AX,1 
    INT 33H 
MOUSE_STATUS:     
;GET CHARACTER  
    MOV AH, 6 
    MOV DL, 255 
    INT 21H 
    CMP AL, 1BH 
    JE EXIT_PROGRAM    
;GET MOUSE STATUS 
    MOV AX,3 
    INT 33H 
    MOV MOUSE_BUTTON, BX 
;Convert xbinary to xascii     
    MOV DI, DX           
    MOV AX, CX 
    MOV DX, 00 
    DIV EIGHT  
    MOV CX, AX ;cx=xascii 

;IF MENU IS NOT DISPLAYED, IGNORE 
MENU 
CMP MENU_STATUS, 0 
JNE SKIP_BUTTON_CHK 
;CHECK IF THE MOUSE  
    CMP MOUSE_POS_X, LEF_COL 
    JB NOT_BUTTON 
      CMP MOUSE_POS_X, RIG_COL 
       JA NOT_BUTTON 
          CMP MOUSE_POS_Y, TOP_ROW 
          JB NOT_BUTTON 
            CMPMOUSE_POS_Y, BOT_ROW 
              JA NOT_BUTTON 
                  MOV MOUSE_POINT, 01 
                    JMP MOUSE_POINT_SET 
    NOT_BUTTON: 
        MOV MOUSE_POINT, 00 
    JMP MOUSE_POINT_SET 
MOUSE_POINT_SET: 
SKIP_BUTTON_CHK: 
RET 
GET_MOUSE_POINT ENDP  
EXIT_PROGRAM PROC NEAR    
    CLS( ) 
    MOV AX,4C00H 
    INT 21H 
EXIT_PROGRAM ENDP   
;   SET CURSOR POSITION 
SETCUR PROC NEAR 
    PUSHA 
    MOV AH, 02 
    MOV BH, PAGENO 
    MOV DH, ROW 
    MOV DL, COL 
    INT 10H 
    POPA 
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    MOV AX, DI 
    MOV DX, 00 
    DIV EIGHT 
    MOV DX, AX ;dx=yascii 
;CHECK IF THE MOUSE MOVE     
    CMP CX, MOUSE_POS_X 
    JNE MOUSE_MOVE 
        CMP DX, MOUSE_POS_Y 
        JNE MOUSE_MOVE 
            JMP MOUSE_STILL 
;IF MOUSE MOVE, STORE  
    MOUSE_MOVE: 
        MOV MOUSE_POS_X, CX 
        MOV MOUSE_POS_Y, DX 
;DISPLAY MOUSE POSITION 
        MOV ROW, X_ROW 
        MOV COL, X_COL+3 
        CALL SETCUR       
        CALL CLEAR_XY 
        MOV CX, MOUSE_POS_X 
        MOV AX, 00 
        CALL PRINTDEC  
        MOV ROW, Y_ROW 
        MOV COL, Y_COL+3 
        CALL SETCUR 
        CALL CLEAR_XY 
        MOV CX, MOUSE_POS_Y 
        MOV AX, 00 
        CALL PRINTDEC 
        CALL GET_MOUSE_POINT 
;CHECK MENU STATUS 
;IF MENU IS DIPLAYED,  
    CMP MENU_STATUS, 00 
    JNE IGNORE_BUTTON 
;IF MOUSE ON BUTTON,  
    CMP MOUSE_POINT, 01 

    RET 
SETCUR ENDP 
;   PRINT DECIMAL IN AX:CX  
PRINTDEC PROC NEAR 
    CMP AX, 00 
    JNE PRINTDEC_LOOP 
    CMP CX, 00 
    JNE PRINTDEC_LOOP 
    MOV DL, 30H 
    mov ah, 06h 
    int 21h 
    JMP LEAVE_PRINTDEC 
PRINTDEC_LOOP: 
    pusha     
;clear remainder in dx 
    mov dx, 0 
; divide high byte 
    div TEN  ; ax=quotient, dx=remainder 
; mov quotient of high byte into di 
    mov BX, ax    
    mov ax, cx ; mov low byte into ax 
    cmp ax, 00 
    JNE PRINTDEC_CONT 
    CMP DX, 00 
    JNE PRINTDEC_CONT 
        JMP PRINTDEC_BREAK_LOOP 
    PRINTDEC_CONT: 
; divide low byte 
    div TEN ; ax=(dx:ax)/10; dx=remainder     
; mov quotient of low byte into cx 
    mov cx, ax      
;mov quotient of high byte into ax 
;for next division 
    mov ax, BX 
call PRINTDEC_LOOP  
;Display on screen 



 

151 

    JNE NOT_ON_BUTTON 
        MOVATTRIB, MENU_COLOR_C 
        CALL DRAW_BUTTON 
    JMP ON_BUTTON 
;IF MOUSE NOT ON BUTTON,  
    NOT_ON_BUTTON: 
    MOV ATTRIB, MENU_COLOR_N 
    CALL DRAW_BUTTON 
ON_BUTTON: 
IGNORE_BUTTON: 
MOUSE_STILL:    
JMP MOUSE_STATUS  
MOUSE ENDP  
;DRAW BUTTON 
DRAW_BUTTON PROC NEAR 
    PUSHA 
    MOV COUNT, BUTTON_COUNT 
    MOV ROW, TOP_ROW 
    MOV COL, LEF_COL 
    MOV ROW_END, BOT_ROW 
    MOV COL_END, RIG_COL 
    LEA SI, MENU 
    CALL DRAW 
    POPA 
    RET 
DRAW_BUTTON ENDP 
;   DRAW (SI) 
DRAW PROC NEAR 
    MOV DL, COUNT   
BACK: 
    CALL SETCUR 
    MOV AH, 09 
    MOV BH, PAGENO 
    MOV CX, 1 
    MOV BL, ATTRIB 

    or dl, 30h 
    mov ah, 06h 
    int 21h 
    PRINTDEC_BREAK_LOOP: 
        popa 
LEAVE_PRINTDEC: 
    RET 
PRINTDEC ENDP 
;------------------------------------------------- 
;   CLEAR X,Y NUMBER 
;------------------------------------------------- 
CLEAR_XY PROC NEAR 
    PUSHA 
    MOV AL, 20H 
    MOV CX, 6 
    MOV AH, 0AH 
    INT 10H 
    POPA 
    RET 
CLEAR_XY ENDP 
;------------------------------------------------- 
;   PRINT TEXT 
;SET TEXT OFFSET IN DX BEFORE CALL 
;------------------------------------------------- 
PRINTTXT PROC NEAR 
    PUSHA 
    CALL SETCUR 
    MOV AH, 9 
    INT 21H 
    POPA 
    RET 
PRINTTXT END 
ret 
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5.7. DISK STORAGE: 13H DISK FUNCTION 
5.7.1. INT 13h និ្ង AH = 02h នប្រីសប្មារ់ន វ្ីការរចេូ លទិន្ែន័្យពីឌីសសិ ទ័រ(disk sectors) 
នៅកាន់្អងា ងច ំMemory។ 
5.7.2. INT 13h និ្ង AH = 03h  នប្រីសប្មារ់ Write write disk sectors. 

AL = number of sectors to read/write (must be nonzero) 
CH = cylinder number (0..79). 
CL = sector number (1..18). 
DH = head number (0..1). 
DL = drive number (0..3 , for the emulator it depends on quantity of 
FLOPPY_ files). 
ES:BX points to data buffer. 
return: 
CF set on error. 
CF clear if successful. 
AH = status (0 - if successful). 
AL = number of sectors transferred.  
Note: each sector has 512 bytes 

5.7.3. INT 12h - get memory size.return: 
AX = kilobytes of contiguous memory starting at absolute address 00000h, this 
call returns the contents of the word at 0040h:0013h.  
5.7.4. INT 13h / AH = 00h - reset disk syste 

  



 

153 

មេម ៀនទី ៦ សុភីយី ូ៣២ និង ៦៤ ប ីត  
គ្ំរកូ្សេាវ ិ្ ី(Programming Model)ចរ់ពី 8086 រ ូរែល់ Pentium Pro គ្ឺនគ្គ្ិរនៅនលីដនែក្សក្សេាវ ិ្ អីា 

នេីលន ញី(Program Visible) ដែលរណាត លឱ្យ Registers ររស់វាអា នប្រីបាន្នៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី ន្ិងក្សំណរ់នប្រី
នោយ ក្សយរញ្ញា ដែលអា ែំនណីរការប្រមាណវ ិ្ ីននសងៗឬែំនណីរការអវីេួយ។ ជាងនន្េះនៅនទៀរចរ់ពីស ីភីយូ 
80286 នឡីងនៅមាន្ក្សេាវ ិ្ ីអា នេីលន ីញនប្រីសប្មារ់ប្រួរពិនិ្រយ ន្ិងប្ររិររតិអងា ងច(ំMemory)នៅថា
ប្រព័ន្ធការ រអងា ងច(ំProtected Memory System )។  

 ំន េះ 80386 Microprocessor គ្ឺជាប្គ្ួស្គរនន្ X86 ន្ិង បាន្វវិរតន៍្េក្សពី 80286 នោយបាន្ដក្សដប្រ
សមាសភាគ្សំខាន់្ែូ ខាងនប្កាេ៖ 

 Data Bus បាន្ពប្ងីក្សព ី16 bits នៅ 32 bits ទាងំ I/O Data bus ន្ិង External Data Bus  
 Register ទាងំអស់បាន្ន្វីការអភិវឌឍនៅជា 32រ ីរ ដែលន្វីឱ្យវាជា 32-bit Microprocessor  
 Address Bus បាន្ពប្ងីក្សនៅ 32រ ីរន្វីឱ្យទំ  ំPhysical Memory នឡងីែល់ទំ  ំ4 GB  
 កាលណាពប្ងីក្សទំ ំ Address Bus នន្ទេះទំ ំ Physical Memory ប្រូវបាន្នក្សីន្នឡីងរ ូរែល់ 

4 Gigabytes ឬ ១៦ GB។ 
8086, 8088 ន្ិង 80286 មាន្ស្គថ ររយក្សេាខាងក្សែ ង 16 រ ីរឬ នប្រី 16 –bit Register។  ំដណក្ស 80386, 
80486, Pentium ន្ិង Pentium Pro នប្រីស្គថ ររយក្សេាខាងក្សែ ង 32រ ីរឬមាន្ 32–bits Register។  

 
1. ៨០៣៨៦ Register 

Register ដែលនប្រីសប្មារ់ន្វបី្រមាណវ ិ្ ីទូនៅនន្ 80386 គ្ឺនប្រីទំ  ំ32-bit registers  
មាន្ែូ ជា EAX, EBX, ECX, EDX, EBP, ESP, ESI, ន្ិង EDI។ Registers ទាងំនន្េះគឺ្នប្រី
ទាក់្សទងការប្ររិររតិ ក្សយរញ្ញា  ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីន្ពវន្ធ ន្ិងរក្សែវទិាែូ ស ីភីយូ ៨០៨៦ ដែរ។ វាក៏្ស
នប្រីសប្មារ់ន្វីការរក្សនលខអាសយោា ន្នន្ ក្សយរញ្ញា ដែលប្រូវយក្សពីអងា ងចនំោយនប្រី EIP។ 
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1.1.EAX(Accumulator Register) 

EAX អភិវឌឍេក្សពី AX Register ររស់ 8086 ន្ិង មាន្ន្ទទីនា ក្សទិន្ែន័្យ ន្ងិ លទធនលនប្កាយពី ALU 
គ្ណន្ទរ ួ។ EAX នសពំី AX ន្ិង 16 រ ីររនងែរីបាន្ទំ នំសាីន្ឹង 4 bytes EAX អា នប្រីជា Pointer 
Register ែូ ការនប្រី BX ររស់ 8086 ដែរ។ EXA =32 bits, AX =16 bits, AL = 8 bits ន្ិង AH = 8 

EAX 16 bits AX  
      1.2. Base Register (EBX)  

Base Register នសពំី BX ន្ិង 16bit រនងែីរបាន្ទំ  ំ4 នរ។ េ ខង្ហរសំខាន់្ររស់ EBX គ្ឺ៖  
 នា ក្សរនេាទិន្ែន័្យ ឬ លទធនលបាន្ែូ  EAX  
 នឆ្លព េះនៅកាន់្ Offset Address នន្ទិន្ែន័្យក្សែ ងននា Data Segment  
ឧទា រណ៍:  ូររង្ហា ញរនេាក្សែ ង Register រន្ទា រ់ពីប្រររិរតិ Instruction ន្ិេួយៗ ខាងនប្កាេ  

MOV EBX, 7050H    ; ក្សណំរ់រនេា 7050h  ូលក្សែ ង Ebx 
MOV EBX, 1234759H ; ក្សំណរ់រនេា 1234759H  ូលក្សែ ង Ebx 

1.3. Count Register (ECX)  
ECX ជា Count Register នសពំី CX ន្ិង 16bit ន្ិងមាន្ទ ំ ំ4 នរ។ 

16 bits CX 
 េ ខង្ហរសខំាន់្ររស់ ECX គ្៖ឺ 
 នា ក្សរនេា Data បាន្ែូ  EAX 

 31 0                                   
                     
EAX 

16 bits AX Accumulator 

EBX 16 bits BX Base 
ECX 16 bits CX Count 
EDX 16 bits DX Data 
ESP 32 bits Stack Pointer 
EBP 32 bits Base Pointer 
EDI 32 bits Destination Index 
ESI 32 bits Sources Index 
  
EIP EIP Instruction Pointer 
EFlags  Flags Flags 
    
  CS Segment Register 
  DS  
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 នា ក្ស ំន្នួ្ Loop ដែលប្រូវន្វីប្រមាណវ ិ្  ី
 នា ក្ស ំន្នួ្ែងដែលប្រូវន្វីប្រមាណវ ិ្ ី SHL , SHR  
 នប្រីជា Pointer Register  
1.4. Data Register(EDX) 

EDX  គ្ឺជា Register ដែលនសំពី DX ន្ិង 16 រ ីរ។ វាមាន្ទំ ៤ំ នរ។ េ ខង្ហរសំខាន់្ររស់ EDX 
គ្ឺអា នា ក្ស Data ន្ិង លទធនលបាន្ែូ  AX ន្ិង EDX អា នប្រី Pointer Register។ ខាងនប្កាេ
គ្ឺកូ្សែនប្រីប្បាស់េួយន្ឹង 8086 ន្ិង 80386: 

8086 80386 
.data 
        data1   dd  50EF8765H 
        data2   dd   12345678H 
         resullt db 0 
.code 
Start: 
  mov ax,word ptr data1 
  mov bx, word ptr data2 
  add ax,bx 
  mov dx, word ptr data1+2 
  mov cx,word ptr data2+2 
  adc dx,cx 
  mov word ptr result, ax 
  mov word ptr result+2 ,dx 
ret  
end start 

.data 
          data1  dd  50EF8765H 
          data2  dd   12345678H 
           result dd 0 
.code 
Start: 
                    mov ecx , data1 
                    mov edx , data2 
                    add ecx , edx 
                    mov result, ecx 
ret       
end start 

     1.5. Segement Register   
Segment Register ដ ក្សជា 6 ប្រនភទគ្ ឺ

  DS Register 
  ES Register 
 CS Register 
 SS Register 
 FS Register 
 GS Register 

8086 Segments Register មាន្: 
Data Segment Register 
Code Segment Register 
Extra Data Segment Register 
 

 Segment Register ជាប្រនភទ Register មាន្ទ ំ ំ16 bits ន យីនប្រីែូ  Segment 
Register ររស់ 8086 ក្សែ ងការនប្រីេ៉ាូែជា Real Mode Memory។ នៅក្សែ ង Protect Mode 
Memory ខ សព ីReal Mode memory នោយ FS ន្ិង GS regsiter វវិរតន៍្ពី ES register។ 
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Segment Offset Special Purpose 
CS EIP Instruction Address 
SS ESP and EBP Stack Address 
DS EAX EBX ECX EDX ESI EDI 

and 16 or a 32 bit number 
Data Adress 

ES EDI for String instructions String destination address 
FS No default General address 
GS No default General address 

  EX:  ូររក្ស Physical Adress និ្ង Logical Addres:CS:EIP?  
     1.6. Index  Register  

1.6.1. Source Index Register(ESI)    
Source Index Register គ្ឺជា Register ដែលមាន្ទំ ំ 4 នរ ន្ិងនប្រីសប្មារ់នា ក្ស

ទិន្ែន័្យ ន្ិងលទធនលនន្ការន្វីប្រមាណវ ិ្ ីេួយែូ ការនប្រី EAX ដែរ។ ESI អា នប្រីជា 
Pointer Register សប្មារ់នឆ្លព េះនៅកាន់្ក៏្សមាន្េ ខង្ហរននសង Affective Address នន្ទិន្ែន័្យជា
រួអក្សសរ String នៅទីតាងំ Source ក្សែ ងក្សរណីនប្រី String Instruction។ 

 
 

ឧទា រណ៍:  ូររង្ហា ញលទធនលពកី្សេាវ ិ្ គី្ំរខូាងនប្កាេ៖ 
  MOV ESI , 456FAA12H ; ក្សំណរ់រនេា 456FAA12H  ូលនៅកាន់្ ESI 
  MOV ECX, 13444230H  ; ក្សំណរ់រនេា 13444230H   ូលនៅកាន់្ EDI 

ADD  ESI , ECX   ;  ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីរូក្សរនេាក្សែ ង ESI ជាេួយន្ឹង ECX ន្ិងនា ក្សលទធនល ក្សែ ង ESI 
   MOV mem , ESI ; The address of mem is 0x0012FF88 

1.6.2. Destination Index Register(EDI)    
EDI គ្ឺជា Register ដែលមាន្ទំ  ំ4 នរ ន្ងិនប្រីសប្មារ់នា ក្សទិន្ែន័្យ ន្ងិលទធនលនន្ការ

ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីេួយ ែូ ការនប្រី EAX ដែរ។ EDI អា នប្រីជា Pointer Register សប្មារ់
នឆ្លព េះនៅកាន់្ Affective Address នន្ទិន្ែន័្យជារអួក្សសរជា String នៅក្សែ ងទតីាងំ Destination 
ក្សែ ងក្សរណីនប្រីជា String Instruction។ 
ឧទា រណ៍១: ក្សេាវ ិ្ ខីាងនប្កាេនប្រី ESI ន្ិង EDI នា ក្សទិន្ែន័្យ ន្ងិលទធនលនន្ការរូក្សនលខ
ពីរ ំន្ួន្ 
.data 

 num_1 sdword 0ABCD8765h ; 
 num_2 sdword 123456789h ; 
.code 
 Start: 
  mov  esi , num_1 ; move the value of num_1 into esi 

 ESI 
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16Byte 

  mov  edi , num_2 ;  move the value of num_1 into edi 
  sub esi , edi ; subtract esi and edi and result store in esi 
  mov  result , esi ; move the value of esi to address of result 
 printf (“ result=”, result); 
ret 
end start 

       1.7.  Flags Register   
គ្ឺជា Register នា ក្ស Flags ដែលបាន្េក្សពីប្រមាណវ ិ្ ីេួយ ឬ នក្សីរន ញពីប្រូប្កាេេួ

យ។ រូរខាងនប្កាេនន្េះគ្ឺជា Flags Register ចរ់ពី 80286 នឡងី 
1
5 

1
4 

13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

  IOP1 IOP0 OF DF IF TF SF ZF  AF  PF  CF 
          ID VIP VIF AC VM RF 
3
1 

3
0 

29 28 27 26 2
5 

24 23 22 21 20 19 18 17 16 

 
  U= Unfine 
  R= Reserve 
  DF= Direction Flag 
  DF=Trace Flag 
  TF=Trace Flag 
  SF = Sign Flag 
 AF = Auxilary Flag 
 CF = Carry Flag 
 IOPL(I/0 privilege level) 
 NT(nested task) 
 RF(resume) 
 VM(vitual mode) 
 AC(alignment check) 
 VIP(virtual interrupt pending) 
 VIF(virtual interrupt flags) 
 ID(identification) 

  

8086មាន្៩  Flags : 

Direction Flag 

Trace Flag 

Sign Flag 

Auxilary Flag 

Cary Flag 

Overflow Flag 

Interrupt Flag 

Parity Flag 

Zero Flag 
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1.8. Pointer Register(EIP, ESP, EBP) 
1.8.1. EIP: ជា Register មាន្ទំ ំ 32 bit ន្ិង មាន្េ ខង្ហរនឆ្លព េះនៅ Address ររស់ 
Instruction ដែលប្រូវប្ររិររតិនៅក្សែ ងននា Code Segment។ 
1.8.2. ESP: ជា Register មាន្ទំ  ំ32 bit ន្ិង មាន្េ ខង្ហរនឆ្លព េះនៅ Address ររស់ Data ដែល
ប្រូវែំនណីរការនៅក្សែ ងននា Stack Segment។ 
1.8.3. EBP: ជា Register មាន្ទំ  ំ32 bit ន្ិង មាន្េ ខង្ហរនឆ្លព េះនៅ Address ររស់ Data ដែល
ប្រូវែំនណីរការនៅក្សែ ងននា Stack Segment។ EBP អា នប្រសីប្មារ់នា ក្ស Data ឬ Result នន្ការ
ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីេួយ។ 

2.  Addressing Mode 
  តារាងប្គ្េឹះខាងនប្កាេ Addressing Modes នប្រីជាេួយន្ឹង  Microprocessor 80386 

Addressing Mode Operand Default Segment 
Register Register None 
Immediate Data None 
Direct Offset Address DS 
Register Indirect [BX] 

[BP] 
[DI] 
[EAX] 
[EBX] 
[ECX] 
[EDX] 
[ESI] 
[EDI] 

DS 
DS 
DS 
DS 
DS 
DS 
DS 
DS 
DS 

Based Relative [BX] + Disp 
[BP] + Disp 
[EAX] + Disp 
[EBX] + Disp 
[ECX] + Disp 
[EDX] + Disp 
[EBP] + Disp 

DS 
SS 
DS 
DS 
DS 
DS 
SS 

Indexed Relative [DI] + Disp 
[SI] + Disp 
[EDI] + Disp 
[ESI] + Disp 

DS 
SS 
DS 
DS 

Based Indexed Relative [R1][R2]+ Disp If BP is used , segment is SS 
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R1 And R2 are any of 
above 

Otherwise ,DS is the Segment 

Scaled-indeded  Is available only in the 80386 througgh Pentium Pro 
Microprocessor . The second register of a pair of 
registers is modified by the sccale factor of 2X , 4X , or 
8X to generate the operand memory address .  
Example : MOV EDX,[EAX+4*EBX] 

 3. Math Coprocessor 
ប្រនភទស ភីីយូប្រជា Math Coprocessors រេួមាន្ 8087, 80287, 80387SX, 80387DX, ន្ិង 

80486SX ដែលអា នប្រីជាេួយ Microprocessor ន្ិេយួៗ។  ំន េះ 80486 DX នឡងីនៅ Math 
Coprocessor គ្ឺបាន្នគ្ក្សស្គងនៅក្សែ ងស ីភីយូដរេតង។ 

8087 ជាដនែក្សេួយនន្ Math Coprocessor ដែលអា ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីន្ពវន្ធទសភាគ្(floating 
point), រក្សឬសសេីការ, Partial tangent, partial arctangent, ន្ិង Logarithms។ ការនប្រី Data Type 
រេួមាន្ 16, 32 ន្ងិ 64 bits Signed Integer ; 18 digit BCD data, ន្ិង 32, 64 ន្ិង 80 bits floating-point។ 

Math Coprocessor គ្ឺជាឈរីេួយមាន្េ ខង្ហរន្វីប្រមាណវ ិ្ ៖ី 
3.1. Signed Integers  

 ំន្ួន្គ្រ់គ្ិរសញ្ញា (Signed number)នប្រីជាេួយ Coprocessor ដែលជាប្គ្ឹេះសប្មារ់ន្វី
ប្រមាណវ ិ្ ីក្សែ ងប្រនភទនលខនន្េះ។ ន យីនែីេបនី្វីប្រមាណវ ិ្ ីវាប្រូវន្វីតាេ 2’s complement។ នពល
នប្រីជាេួយ Arithmetic Coprocessor, Signed Integer មាន្ 16 bits (word), 32 bits (short 
integer), ន្ិង 64 bits (Long Integer)។ 
ឧទា រណ៍:  ូរន្វីប្រមាណវ ិ្ ី Signed Number នែីេបរីក្សននាៀងផ្លា រ់ នេាីយខាងនប្កាេ៖ 

  0002   DATA1 DW +1  ;16 bits integer 
  FFDE   DATA2 DW -34 ; 16 bits integer 
  000004D2  DATA3 DD +1234; short integer 
  FFFFFF9C  DATA4 DD -100; short interger 
  000000000005BA0 DATA5 DQ +23456 ; long integer 
  FFFFFFFFFFFFFF86 DATA6 DQ -122 ; long interger 
  
        15         0 

S magnitue 
        31                            0 

S magnitue 
                 61                                                          0 

S Magnitue 
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3.2. មលខមោលពី ក្នងុមោលដប់(Binary_Code Decimal) 
ទំរង់នលខនន្េះរប្េូវឱ្យមាន្ 80 រ ីរនន្ Memory។ នលខន្ិេយួៗ គ្ឺនា ក្សជា ១៨ ក្សចេ រ់រួ ំន្នួ្គ្រ់

នៅក្សែ ងប្បារំនួ្នរនន្ Memory។ ន យី ំន េះេយួនរមាន្ ៤ រួនលខនន្នលខនោលែរ់ប្បាេំួយ។ 
 ំន្ួន្ែរ់នរមាន្ដរ Sign bit េួយ ំន េះនលខ 18 digits signed BCD។ គ្ួរក្សរ់សោំល់ដែរ
ថានលខវជិាមាន្ ន្ងិ អវជិាមាន្គ្ឺសថិរនៅក្សែ ងទំរង់ពិរេួយ ន្ងិ នប្រី complement form។ 

          79                                 0 
Sign Byte D17 D16 D17 D15 ... D3 D2 D1 D0 

  ឧទា រណ៍:  ូរន្វីប្រមាណវ ិ្ ីនែីេបនីនាៀងផ្លា រ់ នេាយីខាងនប្កាេ៖ 
  0000000000000000200 DATA1 DT 200 
  0000000000000000010  DATA2 DT -10 
  0000000000000010020 DATA3 DT 10020 

3.3. ចាំនួនទសភា្(Floating-Point) 
នលខជា នំ្ួន្ទសភាគ្អា នៅថាជា ំន្នួ្ពិរ(Real Number)។ វាដ ក្សជារីដនែក្សគ្ឺ: 

Sign – bit, biased exponent, ន្ិង Significand bits។ ប្គ្ួស្គរនន្ Arithmetic Coprocessor 
ទទួលស្គា ល់រីប្រនភទនន្នលខ Floating _point : short (32 bits), long (64 bits), ន្ិង 
temporary (80 bits)។ គ្ួរក្សរ់សំោល់ដែរថាទំរង់ short នៅថា single-precision, ទំរង់ long 
នៅថា double precision ន្ិង ទំរង់ Temporary នៅថា extended precision។   

                31  30         22              0 
S Exp Fraction 

      63 62              52  51                             0 
S Exp Fraction 

              79  78           64 63                                                  0 
S Exp   Fraction 

3.4. កា បាំណលងមោលដប់មៅ ចាំនួនទសភា្(Floating point) 

នែីេបរីំដលងនលខនោលែរ់នៅទំរង់ជា នំ្ួន្ទសភាគ្ប្រូវអន្ វរតតាេជហំាន្ជារន្តរន្ទា រ់ែូ 
ខាងនប្កាេ៖ 

1. រំដលងនលខនោលែរ់ នៅនលខនោលពរីនោយន្វីប្រមាណវ ិ្ ីដ ក្សនលខ ឬតាេវ ិ្ ីែក្សនលខ 
2. ន្វីឱ្យនលខនោលពីរមាន្លក្សខណៈ្េាតា (Normalize binary number) 
3. គ្ណន្ទនរៀសនអ រ៉ាូណង់គ្ិរតាេសវ័យគ្ ណ ២ សវ័យគ្ ណ x (Biased exponent) 
4. នា ក្សនលខឱ្យនៅជាទំរង់នៅជា ំន្ួន្ទសភាគ្ (Floating-point) 
ឧទា រណ៍:  4 ជំហាន្រន្តរន្ទា រ់ខាងនប្កាេនន្េះជាការរំដលងនលខ Dec=100.25 នៅជា
ទំរង់ Floating_point នោយអន្ វរតន៍្តាេទំរង់ Single_precision: 

 Step  Result 
 1. 100.25 = 1100100.01 រំដលងនលខនោលែរ់ នៅនលខនោលពីរ 

 2. 1100100.01=1.10010001x 26 ការ់យក្សនក្សបៀស 1. ន្ងិ 26 រារ់នលខ 100100 
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 3. 110 + 01111111 = 10000101 នោយនលខ 01111111 ជានលខនេរដែលប្រូវរូក្ស 
 4.  Sign = 0 
   Exponent = 10000101 
   Significand = 10010001000000000000000 
   Hexaa =42C88000H 

3.5. កា បាំណលងពីចាំនួនទសភា្ មៅមោលដប ់
នែីេបនី្វីការរំដលងនលខទសភាគ្នៅជាទំរង់នោលែរ់ប្រូវអន្ វរតតាេជំហាន្ជារន្តរន្ទា រ់ែូ 

ខាងនប្កាេ៖ 
5. រំដរក្ស Sign_bit, biased exponent, ន្ិង Significand  
6. រំដលង Biased exponent នៅជា True exponent = Exp - Bias 
7. សរនសរនលខ normalize binary number 
8. រំដលងវានៅជា de_normalize binary number 
9. រំដលង de_normalize binary number នៅជា Decimal number 
ឧទា រណ៍:  ូររំដលងនលខជា single_precision floating_point ខាងនប្កាេនន្េះនៅជា
នលខ Decimal: 
a. 11000001110010010000000000000000 
b. 11000001111100000000000000000000 

    Step         Result 
 1.  Sign = 1 
   Exponent = 10000011 
   Significant = 10010010000000000000000 
 2.  100 = 10000011 - 01111111 

 3.  1.1001001 x 24 
 4.   11001.001 
 5.  -25.125 
4. សាំនុាំពាក្យបញ្ជា  (INSTRUCTION SET) និង FP register 
 4.1. Data Transfer Instructions 

មាន្ប្គ្េឹះរីសខំាន់្ក្សែ ងការរលំាស់ទី Data: Floationg_point, Signed Integer ន្ិង BCD  
 Floating_point Data Transfers: មាន្ប្រនភទ ក្សយរញ្ញា រួន្គ្ឺ FLD (Load Real),  

FST (Store real), FSTP (store real and pop) ន្ិង FXCH (exchange)។ Inst
មាន្ ក្សយរញ្ញា េាីដេេនលីស ភីយូី Pentium Pro នៅថា FCMOV នប្រីជាេួយ 
Flaoting_point condition។ 

-   ក្សយរញ្ញា  FLD:  ំលងទនិ្ែន័្យជា ំន្នួ្ទសភាគ្ពីក្សែ ងអនេរ (Memroy) នៅកាន់្ននា 
Top stack។ វានា ក្សនៅ Top stack ន យីរដន្ថេ Stack pointer នោយនលខ 1។ 

-     ក្សយរញ្ញា  FST: ន្វីការ ំលងទិន្ែន័្យជា ំន្ួន្ទសភាគ្ពីក្សែ ង Top stack  នៅកាន់្អនេរ
វញិ(Memory)។ 
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-      ក្សយរញ្ញា  FSTP:   ំលងទនិ្ែន័្យពី Top stack នៅ Memory ឬ Coprocessor ននសងៗ 
រ ួន យីននារទិន្ែន័្យន ញពី Top Stack។ 
-     ក្សយរញ្ញា  FXCH: ន្វីផ្លា ស់រតូររនេារវាង Top stack 
 Integer Data Transfer Instruction:  Coprocessor ស្គា ល់ ក្សយរញ្ញា សប្មារ់ន្វកីារ
ផ្លា ស់រតូរទនិ្ែន័្យជាប្រនភទ Integer Data: FILD (load integer), FIST (store integer), 
ន្ិង FISTP (strore integer and pop) ន យី ក្សយរញ្ញា ន្ិេួយៗមាន្េ ខង្ហរនរៀងែូ  FLD, 
FST ន្ិង FSTP instruction។ 
 BCD Data Transfer Instruction: នប្រី Instructions ពីរគ្ឺ FBLD ន្ិង FBSTP 
ន យីមាន្េ ខង្ហរែូ  FLD ន្ិង FST instruction។ 
 FPU Register គ្ឺនប្រីទ ំ ំ៨០ រ ីរដែលមាន្ែូ រូរខាងនប្កាេ៖ 

ោក់្ស FPU Register 
4.2. Arithmetic Instructions 

4.2.1. FADD instruction: នប្រីសប្មារ់ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីរូក្សក្សែ ង Coprocessor  
Mode  form  Example 

 Stack  ST(1) , ST FAAD ; ST(1) = ST(1) + ST 
 Register ST , ST(n) FAAD ST , ST(2) ;ST = ST + ST(2) 
   ST(n),ST FAAD ST(2), ST ;ST(2) = ST(2) + ST 
 Register ST(n),ST FADDP ST(3) , ST ; ST(3) =ST(3) + ST 

   Memory Operand FADD DATA2 
ឧទា រណ៍: ប្រូប្កាេខាងនប្កាេនប្រីសប្មារ់ន្វីការរូក្សនលខពី Floating_point 
.Data 
     x    real4 100.50 ; ប្រកាសអនេរ x ទំ  ំ៣២រ ីរនា ក្សនលខ 100.50 
     y    real4 200.25  ; ប្រកាសអនេរ y ទំ  ំ៣២រ ីរនា ក្សនលខ 200.25    
    r    real8 0.0      ; ប្រកាសអនេរ r ទំ  ំ64 រ ីរនា ក្សនលខ 0 
.Code 
start: 

      Fld x ; st(0)=x មាន្ន័្យថា ំលងរនេាពីអនេរ x នៅ st(0)  វាជា Top Register 
      Fld y ; st(0)=y ; ំលងរនេាពីអនេរ y នៅ st(0) ន ីយរនេា x នៅSt(1) វញិ 

st(1)=x 
      Fadd st(0), st(1) ;st(0) =st(0)+st(1) ន្វីប្រមាណវ ិ្ រូីក្សនលខ st(0) រូក្សន្ឹង

st(1) 
      Fst r ; ននាររនេាពីក្សែ ង st(0) នៅអនេរ r (load the value from st(0) to r) 
      printf("sum=%.2f",r) ; ន្វីការរង្ហា ញលទធនលនៅនលីនអប្ក្សង់រនចេញរនេា 
      getkey  

Ret   
end start  
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4.3. ពាក្យបញ្ជា  FMUL: នប្រីសប្មារ់ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីគ្ ណនលខទសភាគ្។  ំន េះ ក្សយរញ្ញា  
MUL នប្រីក្សន្ាងេក្សសប្មារ់គ្ ណនលខ ំន្នួ្គ្រ់។ 

     format   Example 
 FMUL   FMUL DATA  
 FMULP   FMULP ST , ST(2) 
 FIMUL   FMUL ST(2),ST 
ឧទា រណ៍១: ប្រូប្កាេគ្ំរខូាងនប្កាេនប្រសីប្មារ់ន្វកីារគ្ណន្ទននារងវង់៖ 
.DATA 
 RAD real4 91.67; ប្រកាសអនេរ RAD ទំ  ំ៣២រ ីរនា ក្សនលខ 91.67 
 AREA real8 0.0; ប្រកាសអនេរ AREA ទំ  ំ64 រ ីរនា ក្សនលខ 00.00 
.CODE 
start: 
 FLD RAD ; ំលងរនេាពីអនេរ RAD  នៅ st(0) 
 FMUL ST(0),ST(0) ; ST(0) = ST(0) គ្ ណន្ឹង ST(0); ST(0) =RAD *RAD 
 FLDPI ; ST(0) ; ននាររនេា  π (3.14159.. ) នៅកាន់្ ST(0) 
 FMUL ST(0), ST(1) ; ST(0)= ST(0) * ST(1) = π* RAD * RAD 
 FSTP AREA ; ននាររនេាពកី្សែ ង st(0) នៅអនេរ AREA 
 printf("The area circle is %f",AREA) 
 getkey 
ret 
end start 
ឧទា រណ៍២: ប្រូប្កាេគ្ំរខូាងនប្កាេនប្រសីប្មារ់ន្វកីារគ្ណន្ទឬសសេីការែឺនប្ក្សទ១ី: 
.Data 
 a Real4 0.0; ប្រកាសអនេរ a ទំ  ំ៣២រ ីរនា ក្សនលខ 00.00 
 b Real4 0.0; ប្រកាសអនេរ b ទំ  ំ៣២រ ីរនា ក្សនលខ 00.00 
 x Real8 0.0; ប្រកាសអនេរ x ទំ  ំ៣២រ ីរនា ក្សនលខ 00.00 
.Code 
start: 
; invoke ClearScreen, 0 
 Invoke crt_printf, chr$("Enter a:") ; រង្ហា ញឃ្លា  Enter a:  
 Invoke crt_scanf, chr$("%f"), Addr a 
 Invoke crt_printf, chr$("Enter b:") ; រង្ហា ញឃ្លា  Enter b: 
 Invoke crt_scanf, chr$("%f"), Addr b 
 .If (a == 0 && b == 0) 
  print " Equation is many root", 13, 10 
 .ElseIf (a == 0 && b != 0) 
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  print " Equation is not root", 13, 10 
 .Else 
  Fld a ;  ំលងរនេាពីអនេរ a  នៅ st(0)=a 
  Fld b ; ំលងរនេាពអីនេរ b  នៅ st(0)=b ន្ិង st(1) = a 
  Fdiv St(0), St(1) ; st(0) = st(0) / st(1) =b/a 
  Fchs  ; ន្វីការផ្លា ស់រតូររនេាព ីst(0) នៅ st(1) 
  Fst x ; ននាររនេាពកី្សែ ង st(0) នៅអនេរ x 
  print "x:" ; ន្វីការរង្ហា ញឃ្លា  x: នៅនលីនអប្ក្សង់រនចេញលទធនល 
  Invoke crt_printf, chr$("%g"), x ; រនចេញរនេាលទធនលពីអនេរ x 
 .EndIf 
 getkey 
 Ret 
end start 
4.4. ពាក្យបញ្ជា  FSQRT: នប្រសីប្មារ់រក្សឬសកានរនន្ ST(0) (Square Root) 

 FSQRT RSQRT 
ឧទា រណ៍:  ការគ្ណន្ទឬសសេកីារែឺនប្ក្សទ២ីនោយ  𝑅𝑜𝑜𝑡 = −𝑏±√𝑏2−4𝑎𝑐

2𝑎
-  នរ ីDelta > 0។ 

 ូររង្ហា ញរនេាក្សែ ង R1 ន្ិង R2 នប្កាយក្សេាវ ិ្ ីែំនណីរការ រ់។ ក្សេាវ ិ្ ីគ្ំរូនន្េះប្ោន់្ដរនអាយវភិាគ្
នន្ការនប្រី ក្សយរញ្ញា ក្សែ ង FPU រ៉ា នណាណ េះ។ 
.data 
TWO DD 2.00 ; ប្រកាសអនេរ TWO នា ក្សនលខ 02.00 
FOUR DD 4.00; ប្រកាសអនេរ FOUR នា ក្សនលខ 04.00 
A1 DD 1.00; ប្រកាសអនេរ A1 នា ក្សនលខ 01.00 
B1 DD 0.00; ប្រកាសអនេរ B1 នា ក្សនលខ 00.00 
C1 DD -9.0; ប្រកាសអនេរ C1 នា ក្សនលខ -09.00 
R1 DD  ? ; ប្រកាសអនេរ R1 នា ក្សនលខ 00.00 
R2 DD ? ; ប្រកាសអនេរ R2 នា ក្សនលខ 00.00 
.CODE 
start: 

 FINIT ; ; initialise 80387 co-processor 
 FST  R1 ;  ំលងរនេាពី Register  st(0) នៅ R1, នោយ R1=00.00  
 FST R2 ;  ំលងរនេាពពីី Register st(0) នៅ R2 
 FLD TWO ;  ំលងរនេាពីអនេរ TWO នៅ st(0),នោយ st(0)=2,st(1)=0 
 FMUL A1  ;  st(0) = st (0) គ្ ណន្ងឹ A1  
 FLD FOUR;  ំលងរនេាពីអនេរ FOUR នៅ st(0) 
 FMUL A1 ;   st(0)=st(0) * A1 ន្ទនំអាយបាន្ st(0)=4, st(1)=2, st(2)=0 
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 FMUL C1 ;  គ្ ណនលខ st(0) ន្ឹង C1 ន្ិងនា ក្សលទធនលក្សែ ង St(0) 
 FLD B1 ;  ំលងរនេាពីអនេរ B1 នៅ st(0) 
 FMUL B1 ;  គ្ ណនលខ st(0) ន្ឹង B1 ន្ិងនា ក្សលទធនលក្សែ ង St(0) 

FSUB ; 
FTST ; Compare ST(0) with 0.0. 
FSTS R1 ; 
SAHF 
JZ ROOTS1 
FCOMPP 

JMP ROOTS2 
 ROOTS1: 
  FLD B1 
  FSUB ST , ST(1) 
  FDIV R1 
  FLD B1 
  FADD 
  FDIVR 
  FSTR R2 
 ROOTS2: 
 ret 
 end 

5. Core 2 Duo, Core i3, i5, i7, i9 and Xeon Microprocessor  
អស់រយៈនពលជានប្ ីន្ឆ្លែ េំក្សន យីអែក្សសរនសរក្សេាវ ិ្ ីក្ស ំពយូទ័របាន្នប្រី x86 នែីេបសីរនសរកូ្សែអន្ វរត

ការង្ហរសំខាន់្ៗទាក់្សទងដនែក្សរងឹ ន្ិងដនែក្សទន់្។ នទាេះជាយ៉ា ងណាក៏្សនោយក្ស ំពយូទ័រ 32 រ ីរក្សំព ងប្រូវបាន្
ជំន្ួសនោយក្ស ំពយូទ័រ 64 រ ីរន យីភាស្គ Assembly ក៏្សបាន្ផ្លា ស់រតូរពី ៣២ រ ីរនៅ ៦៤ រ ីរ ដែរ។ x64 គ្ឺ
ជានឈ្នា េះទូនៅសប្មារ់ដនែក្សរដន្ថេ ៦៤ រ ីរ ំន េះស្គថ ររយក្សេាសណំ ំ រ ីរររស់ Intel ន្ងិ AMD's 32-bit 
x86។ AMD បាន្ដណន្ទកំ្សំដណទ១ី នន្ x64 ដែលែំរូងនៅថា x86-64 ន យីនប្កាយេក្សរតូរនឈ្នា េះនៅជា 
AMD64។ ប្ក្សេុ   ន្ Intel បាន្ោក់្សនឈ្នា េះការអន្ វរតររស់ពកួ្សនគ្នោយ IA-32e ន្ិងរន្ទា រ់េក្ស EMT64។  

ប្ក្សុេ   ន្នលិរ Microprocessor មា៉ា ក្ស Intel Corei7 ឬ Corei9 ពួក្សនគ្ប្រូវបាន្ដណន្ទនំអាយនប្រី
នៅក្សែ ងដខឧសភាឆ្លែ  ំ២០១៧ សប្មារ់រន្ាេះឈរី LGA ២០៦៦ ដែលប្រវូបាន្នគ្ស្គា ល់ថាជាប្រព័ន្ធែំនណីរការ 
Intel Core X-series។ ជាេួយន្ឹង ំន្ួន្ Core ក្សំររិខពស់ររស់ពួក្សនគ្នប្រី្ ន់្ន្ងឹថាេពលក្សំនៅប្ពេទាងំ
ែំនណីរការមាន្នលឿន្រំន រ។ ពួក្សនគ្ប្រូវបាន្រនងែីរនទបងីសប្មារ់នប្រីប្បាស់ជាេយួន្ឹងក្ស ំពយូទ័រទំនន្រីនពល
រ េ របន្ែនន្េះ។ ការក្សំដណទូរស័ពា ល័រដែលមាន្េូលោា ន្នលីរន្ធ BGA 1440 សតង់ោរប្រូវបាន្ន ញនាយ
នៅឆ្លែ  ំ២០១៨ ដែលមាន្ Cores  ំន្នួ្ ៦ ដែលមាន្អាយ កាលខពស់ន្ងិ Cash Memory ទំ  ំ១២ នេហាា នរ
នងដែរ។  
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5.1. ស្គា បតយក្េម (Architecture) 
សមាសធារ េូលោា ន្នន្ក្ស ំពយូទ័ររេួមាន្អងាភាពែំនណីរការមាន្ស ីភីយូ,អងា ងច1ំ(RAM)

ឧរក្សរណ៍នា ក្សទីពីរ(Second Storage) ន្ិង ឧរក្សរណ៍រចេូ ល/រនចេញទិន្ែនល។ ន ីយ
ឧរក្សរណ៍ទាងំអស់អា ន្វីការរភាា រ់ោែ នៅបាន្ប្រូវនប្រ ី Bus សប្មារ់ន្ទទំិន្ែន័្យ ន្ិង ក្សយរញ្ញា
រវាងឧរក្សរណ៍ទាងំនន្េះ។ ស្គថ ររយក្សេាគ្ឺសំនៅ Von Neumann Architecture4 ដែលរង្ហា ញអំពី
រាង់ដនែក្សរងឹដែលនៅក្សែ ងនន្ទេះមាន្ក្សែ ងស ីភីយូេួយ នែីេបនីអាយអែក្សការសរនសរក្សេាវ ិ្ ីយក្សវាេក្សនប្រី
នែីេបសីរនសរកូ្សែនោយផ្លា ល់នប្រីដនែក្សរងឹ ន្ិងដនែក្សទន់្ដែលមាន្ប្ស្គរ់។ ក្សេាវ ិ្ ី ន្ិងទិន្ែន័្យជា្េាតា
ប្រូវបាន្រក្សាទ ក្សនៅនលីឧរក្សរណ៍នា ក្សក្សែ ង Hard Disk។ នៅនពលដែលក្សេាវ ិ្ េីួយប្រូវបាន្ប្ររិររតិ
វាប្រូវដរ េាង ពីឧរក្សរណ៍នា ក្សទីពីរនៅោក់្សក្សែ ងអងា ងច ំេបងឬ អងា ងចនំេ (RAM) នទរីស ីភីយូ
អា ែំនណីរការក្សេាវ ិ្ ីទាងំនន្ទេះនៅបាន្។ 

 
5.2. កា មគបើគរស ់Register 

ចរ់តាងំពមីាន្ការនប្រ ី64 រ ីរ Register អន្ ញ្ញា រឱ្យនប្របី្បាស់ទំ  ំន្ិងទីតាងំមាន្នប្ នី្
ប្រនភទក្សណំរ់នរជា 8 រ ីរ,  Word ជា 16 រ ីរ, Double Word ជា 32 រ ីរ, quadword ជា 64 រ ីរ 
ន្ិង Double quadword ជា 128 រ ីរ។ ប្ក្សុេ   ន្ Intel រក្សាទ ក្សនរ “endian រិ រួ ” មាន្ន័្យថានរ
សំខាន់្ទារប្រូវបាន្រក្សាទ ក្សនៅក្សែ ងអាស័យោា ន្នេេ៉ាូរទីារនែីេបសីរនសរកូ្សែក្សែ ងភាស្គ Assembly 
នៅក្សែ ង Core i3,5,7,9 ឬនលខនលីសពីនន្េះ ប្រូវែឹងពទី ំ ំ ន្ិងេ ខង្ហរ Register,  ក្សយរញ្ញា
(Instruction) ន្ិងរ ន្ទសេព័ន្ធនន្ការនប្រីប្បាស់ CPU 32 bit ជាេ ន្សនិ្។ ជាពិនសសប្រូវន េះរ ន្ទ
សេព័ន្ធររស់ស ីភីយូ ៨០៨៦ ដែលជាេូលោា ន្ប្គ្ឹេះែ៏សំខាន់្រំន រសប្មារ់នរៀន្ពសី្គថ ររយក្សេាន្ិង
ភាស្គ Asm នន្ស ីភីយូែនទនទៀរ។ រូរភាពខាងនប្កាេរង្ហា ញនឈ្នា េះ Register ដែលមាន្ទំ  ំ៦៤ bit 
ជាប្រនភទនប្រីប្បាស់ទូនៅសប្មារ់ប្គ្រ់ការង្ហរទាងំអស់ដែលមាន្ នំ្ួន្៨ គ្ឺ RAX, RBX, RCX, 
RDX, RBP, RSI, RDI, ន្ិង RSP។ រន្ទា រ់េក្សនទៀរគ្ឺ Register មាន្នឈ្នា េះ R8-R15 ដែលមាន្
ការនប្រីអក្សសរ R ែំរូងជំន្សួនោយអក្សសរ E នៅនលី Register  ំន្ួន្ប្បារំីែំរូងដេេនលី Register 
64 រ ីរខាងនលី។ ប្សនែៀងោែ នន្េះដែរសប្មារ់ RAX, RBX, RCX, ន្ិង RDX គ្ឺនប្រែូី  Eax, Ebx, 
Ecx, ន្ិង Edx ដែរ។ នោយ Rax មាន្ Eax ន្ិង 32 bit។  
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  ំន េះ Register ពី R8 ែល់ R15 អា នប្របីាន្តាេរនរៀរប្សនែៀងោែ នន្េះដែរ៖ R8 

(qword), R8D (dword), R8W (word), R8B (Byte)។  
 RIP 64 រ ីរជា Pointer Register  ងអ លនៅកាន់្ ក្សយរញ្ញា រន្តរន្ទា រ់ដែលប្រូវយក្សេក្ស

ប្ររិររតនិ្ិងោបំ្ទពីេ៉ាូរដែលនេេ៉ាូរទីំ  ំ64 រ ីរ។ រាង់អាសយោា ន្ Memory នៅក្សែ ងប្រព័ន្ធ
ប្ររិររតិការរ េ របន្ែប្រូវបាន្ប្គ្រែណត រ់សប្មារ់អភិវឌឍន៍្ នៅស ីភីយូនប្កាយៗនទៀរ។ 

 Register ចរ់ពី MM0/ST0 ែល់ MM7/ST7 នោយេួយៗមាន្ទំ ំ ៦៤ រ ីរ និ្ង
នប្រីទាក់្សទងនឹ្ងប្រមាណវ ិ្ ីទសភាគ្ែូ នប្រីក្សែ ងឈរី ៨០៨៧។  

 Register XMM មាន្ ំន្ួន្ទាងំអស់ែរ់ប្បាេំួយ Register ដែលអន្ ញ្ញា រឱ្យប្ររិររដិ
ការប្សរោែ នលីរនេាជាក់្សលាក់្សនទវឬពីរែង។  ក្សយខាេះក៏្សន វ្ីការនងដែរនលីរណត ំ នរ, Word, 
Dword និ្ងនលខគ្រ់។ ការដណន្ទទំាងំនន្េះនៅថាការរដន្ថេស ីេការនអសឌី XMM0 
ែល់ XMM15 េយួៗទំ  ំ១២៨ រ ីរ។ 

 

5.3. ទាំហាំ Data Storage  
ស្គថ ររយក្សេា x86-64 អា នប្រីប្បាស់សណំ ំ ជាក់្សលាក់្សនន្ទំ ធំារ សប្មារ់ទិន្ែន័្យដែលមាន្

េូលោា ន្ទាងំអស់ប្គ្ឹេះេក្សពី x86-32 bits។ តារាងខាងនប្កាេរង្ហា ញអំពីការនប្រីប្រនភទទិន្ែន័្យ
ដែលអា នប្រីនៅក្សែ ងភាស្គAssembly ដែលអា ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីជា ំន្ួន្គ្រ់៖ 
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Storage Size Size(bit) Size(bit) Data Type 
Byte 8-bit 1 byte db 
Word 16-bit 2 bytes Dw 

Double-word 32-bit 4 bytes dd 
Quadword 64-bit 8 bytes dq 

Double quadword 128-bit 16 bytes ddq 
5.4. សាំនុាំពាក្យបញ្ជា  (Instruction Sets) 

  ការនប្រីប្បាស់ ក្សយរញ្ញា  (Instructions) គ្ឺន្វីែូ នប្រីប្បាស់នៅក្សែ ងស ីភីយូ 32 bit ដែរ 
មាន្ែូ ជាការនប្រី Mov, Add, Sub, Mul, Div, And, Or, Not ន្ិងមាន្ការដេេនឈ្នា េះ ក្សយរញ្ញា
ជានប្ ីន្នទៀរនៅក្សែ ងស ីភីយូ នទីររនងែីរេាីនៅតាេការអភិវឌឍន៍្ នន្សេ័យកាលន្ិេួយៗ។ 
តារាងប្គ្ឹេះខាងនប្កាេរង្ហា ញពនីឈ្នា េះ ក្សយខាេះដែលអា នប្រជីា Corei7 ឬ Corei9: 

         Opcode Meaning Opcode Meaning 

         MOV Move 
to/from/between 
memory and 
registers 

AND/OR/XOR/NOT Bitwise operations 

         CMOV* Various conditional 
moves 

SHR/SAR Shift right 
logical/arithmetic 

        XCHG Exchange SHL/SAL Shift left 
logical/arithmetic 

       BSWAP Byte swap ROR/ROL Rotate right/left 

     PUSH/POP Stack usage RCR/RCL Rotate right/left 
through carry bit 

     ADD/ADC Add/with carry BT/BTS/BTR Bit test/and set/and 
reset 

     SUB/SBC Subtract/with carry JMP Unconditional jump 
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     MUL/IMUL Multiply/unsigned JE/JNE/JC/JNC/J* Jump if equal/not 
equal/carry/not 
carry/ many others 

     DIV/IDIV Divide/unsigned LOOP/LOOPE/LOOP
NE 

Loop with ECX 

     INC/DEC Increment/Decrem
ent 

CALL/RET Call 
subroutine/return 

     NEG Negate NOP No operation 

     CMP Compare CPUID CPU information 

  
6. x86-64 Assembly 

ក្ស ំពយូទ័រ PC ន្ីេួយៗមាន្ microprocessor ដែលប្គ្រ់ប្គ្ងនលីប្រមាណវ ិ្ ីន្ពវន្ធ រក្សែវទិា 
ន្ិងការក្ស ងប្រូលក្ស ំពយូទ័រនអាយែំនណីរការ។ ប្ក្សុេប្គ្ួស្គរនន្ស ីភីយូែំនណីរការន្ីេួយៗមាន្ ក្សយរញ្ញា
(Instruction)ផ្លា ល់ខាួន្សប្មារ់នោេះប្ស្គយប្ររិររតិការននសងៗ ែូ ជាទទួលបាន្ព័រ៌មាន្រចេូ លព ី
keyboard រង្ហា ញព័រ៌មាន្នៅនលីនអប្ក្សង់ ន្ិងរំនពញការង្ហរននសងៗ។ សណំ ំ នន្ ក្សយរញ្ញា ទាងំនន្េះប្រូវ
បាន្នគ្នៅថាភាស្គស ីភីយូ ឬភាស្គមា៉ា ស ីន្។ ខួរក្សាលយល់ដរភាស្គមា៉ា ស ីន្ដែលមាន្ទំរង់នលខ ១ ន្ិង
នលខ០។ នទាេះយ៉ា ងណាក៏្សនោយភាស្គមា៉ា ស ីន្មាន្នៅមាន្ភាពប្សពិ ប្សពិល ន្ិងសា គ្ស្គា ញសប្មារ់នប្រី
ក្សែ ងការអភិវឌឍន៍្ដនែក្សទន់្។ ែូន ែេះភាស្គកំ្សររិទារប្រូវបាន្រ ន្ទនឡងីសប្មារ់ប្ក្សុេប្គ្ួស្គរស ីភីយូនៅតាេ
ែំណាក់្សកាលន្េិួយៗ នោយ ៨០៨០ ជាប្គ្េឹះែំរូងសប្មារ់រនងែីរជាប្គ្សួ្គរស ីភយូីរ េ របន្ែែូ ជា Corei7 
ឬ Corei9 ជានែេី។ 

ការយល់ែងឹអំពីភាស្គ Assembly ន្វីឱ្យនយងីែឹងអំព៖ី 
 រនរៀរដែលក្សេាវ ិ្ ីមាន្ទំន្ទក់្សទំន្ងជាេួយប្រព័ន្ធប្រររិរតិការប្រព័ន្ធែំនណីរការ ន្ងិ BIOS 
 អំពីទិន្ែន័្យប្រូវបាន្រណំាងនៅក្សែ ងអងា ងចជំាេួយន្ឹង ឧរក្សរណ៍រនចេញឬរចេូល(IO) 
 ែឹងពីខួរក្សាលែំនណីរការប្រមាណវ ិ្  ីន្ិង ក្សយរញ្ញា (Instruction)ក្សែ ងអងា ងច ំ
 រនរៀរដែល ក្សយរញ្ញា  ូលនៅែំនណីរការនូ្វទិន្ែន័្យ ន្ងិក្សេាវ ិ្ ីនប្រីឧរក្សរណ៍ខាងនប្ៅ 
 ែឹងពី ក្សយរញ្ញា ែំនណីរការជាក់្សលាក់្សនលីដនែក្សរងឹររស់វាដែលជាគ្ំន្រិនអាយរនងែីរដនែក្សរងឹ 
 អា សរនសរក្សេាវ ិ្ ីនោេះប្ស្គយ ំនណាទ ឬរញ្ញា ែូ ភាស្គក្សំររិខពស់ 
6.1. ក្េមវធិីដាំបូងក្នងុឈបី Corei7 ឬ Corei9  

ក្សេាវ ិ្ ីគ្ំរខូាងនប្កាេែរូំងនែេីបនី្វីការរង្ហា ញឃ្លា  'Wellcome RUPP!' នៅនលីនអប្ក្សង់
រនចេញលទធនល(Output Screen) នោយក្សេាវ ិ្ ីសរនសរកូ្សែនឈ្នា េះ SASM IDE: 
%include "io64.inc"  ; រចេូ លនឈ្នា េះ Library នប្រី ៦៤ រ ីរ 
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Section .data ;ដនែក្សរចេូលទនិ្ែន័្យនអាយក្សេាវ ិ្ ីនប្រីែូ  .data ក្សែ ងក្សេាវ ិ្  ីx86Asm ដែរ 
msg db ' Wellcome RUPP!', 0 

section .textដនែក្សរចេូល ក្សយរញ្ញា នអាយក្សេាវ ិ្ ី នប្រែូី  .code ក្សែ ង x86Asm ដែល 
global CMAIN ; ប្រកាសនឈ្នា េះនអាយក្សេាវ ិ្ សីប្មារ់ែំនណីរការ ក្សយរញ្ញា ននសងៗ 
CMAIN: 

mov rbp, rsp  ; ក្សណំរ់នអាយ rbp នសាីសូន្យនែេីបនី្វកីារែំនណីរការក្សេាវ ិ្  ី
Debug 
PRINT_STRING msg ; រង្ហា ញឃ្លា  Wellcome RUPP! នៅនអប្ក្សង់  
NEWLINE ; ន្វីការ  េះរន្ទា រ់រន្ទា រ់ពរីង្ហា ញឃ្លា រ ួ 
xor rax, rax ; ក្សំណរ់នអាយ rax នសាីសូន្យ 

ret  ;ប្រលរ់នៅកាន់្ OS នែីេបនី្វីការរចឈរ់ការប្ររិររត ិ
6.2. ក្េមវធិីបកូ្មលខពី ចាំនួន 

ក្សេាវ ិ្ ី Assembly គ្ំរូខាងនប្កាេរង្ហា ញពីការន្វីប្រមាណវ ិ្ ីន្ពវន្ធរូក្សពីរ ំន្ួន្ r=x+y  
នោយរនេាទាងំពីររចេូលផ្លា ល់ក្សែ ងកូ្សែដរេតង ន្ងិនប្រី NASM Compiler: 
%include "io64.inc" 
section .data ;  

x dq 100000 ; ប្រកាសអនេរ x ទំ  ំ៦៤ រ ីរនា ក្សនលខ 100000 
y dq 200000; ប្រកាសអនេរ y ទំ  ំ៦៤ រ ីរនា ក្សនលខ 200000; 
r dq 0 ;  ប្រកាសអនេរ r ទ ំ ំ៦៤ រ ីរនា ក្សនលខ 0 

   section .text 
global CMAIN 
CMAIN: 

mov rbp, rsp; ក្សំណរ់នអាយ rbp=0 នែីេបនី្វីការែំនណីរការក្សេាវ ិ្ ី Debug 
mov rax, 0    ; ក្សំណរ់នអាយ rax នសាីសូន្យ ; rax =0 
mov rax, qword[x] ; ក្សំណរ់នអាយ rax នា ក្សរនេាររស់ x ,នោយ 
rax=100000 
add rax, qword[y] ; rax = ax រូក្សន្ឹងរនេាររស់ y=200000 
mov qword [r], rax ;  ំលងរនេាក្សែ ង rax នៅកាន់្អនេរ r 
PRINT_STRING "The result of x and y is " ;រង្ហា ញឃ្លា នៅនលីនអប្ក្សង់ 
PRINT_DEC 8 , r ;ន្វីការរង្ហា ញលទធនលនៅនលីនអប្ក្សង់ពីអនេរ r 

xor rax, rax 
ret 
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6.3. កា មគបើគរសទ់គេង ់Procedure 
ក្សេាវ ិ្ ីគ្ំរូខាងនប្កាេនប្រីភាស្គ C++ នែីេបីចរ់រនេាេួយពីភាស្គ Assembly នោយ

នប្រីក្សេាវ ិ្ ីសរនសរកូ្សែនឈ្នា េះ Microsoft Visual Studio 2019 ។ ក្សេាវ ិ្ ីនន្េះប្រូវបាន្នគ្ន្ិយេ
នប្រីនែីេបីសរនសរកូ្សែនោយផ្លា ល់ជាេួយ ន្ឹងស្គថ ររយក្សេាររស់ស ីភីយូដែលនប្រីរ េ របន្ែនន្េះ។ 
នោយនយីងអា នេីលនេនរៀន្ ន្ិង Videos ដែលមាន្ការសរនសរភាស្គ Assembly នោយ
លក្សខខណឌ , រងវិលជ ំ(Loop), អានរ, Pointer Register, នប្រីរញ្ញា  INT ន្ិងរញ្ញា ជានប្ ីន្
នទៀរែូ ដែលនយីងបាន្នប្រីភាស្គ Assembly ក្សែ ង X86Asm ដែរ។សូេលីញនៅកាន់្
https://www.youtube.com/c/WhatsACreel/videos នែីេបនី្វីការប្ស្គវប្ជាវរដន្ថេ។  
១.  ូលក្សេាវ ិ្ ី Microsoft Visual Studio 2019  
២.    នល ីCreate a New Project ន្ិងរន្ទា រ់   នលី Empty Project រ ួ   នល ីNext 
៣. ប្រង់ប្រអរ់ Project name វាយនឈ្នា េះគ្នប្មាងនោយោក់្សនឈ្នា េះ asmTu1(នយងីអា ោក់្សនឈ្នា េះ
អវីក៏្សបាន្) ដរែំរូងនែីេបីង្ហយក្សែ ងការពន្យល់ខ្ ំោក់្សនឈ្នា េះនន្េះ ន្ិងរន្ទា រ់េក្ស   នលី create 
៤.     mouse ស្គត នំលី asmTu1 ន្ិងនប្ជីសនរសីយក្ស Build Dependencies រន្ទា រ់េក្សនប្ជីស
យក្សរ ួយក្ស Build Customizations… 
៥.    នលគូី្ស Tick ប្រង់ masm(.targets, props) ន្ិង   នលី Ok 
៦.     mouse ស្គត នំលីនឈ្នា េះ asmTu1 ន្ិងរន្ទា រ់េក្ស   នលី Add ន្ិងយក្ស New Items…  
ន្ិងនប្ជីសយក្ស C++ file(.ccp) 
៧. វាយនឈ្នា េះ main.cpp ប្រង់ប្រអរ់ Name: ន្ិង   នលី Add រន្ទា រ់េក្សសរនសរកូ្សែែូ ខាងនប្កាេ  

#include <iostream> //រចេូ លនឈ្នា េះ Library នប្រីនប្រីរ ន្ទសេព័ន្ធនន្ភាស្គ C++ 
using namespace std; // នប្រី namespace named  នឈ្នា េះ std សប្មារ់នប្រី 
thing 
extern "C" int SomeFunction(); //extern "C" នប្រីសប្មារ់ប្រកាសអន្ គ្េន៍្ 
int main() 
{ 
 cout << "The result is: " << SomeFunction() << endl; 
 return 0; 
} 

៨.     mouse ស្គត នំលី Source Files ន្ិងនប្ជសីនរសីយក្ស Add ន្ិងយក្ស New Items…  …  
ន្ិងនប្ជីសយក្ស C++ file(.ccp) 
៩. វាយនឈ្នា េះassembly.asm ប្រង់ប្រអរ់ Name: ន្ិង   នលី Add រន្ទា រ់េក្សសរនសរកូ្សែែូ 
ខាងនប្កាេ: 

.code 
SomeFunction proc ; ការនប្រីទំរង់ Procedurec ក្សែ ងភាស្គ Assembly 
 mov rax, 12345678h ; កំ្សណរ់រនេា rax =12345678h 
 mov rbx, 10000000h ; កំ្សណរ់រនេា rbx =10000000h 
 add rax, rbx ; rax = rax + rbx 

https://www.youtube.com/c/WhatsACreel/videos
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ret 
SomeFunction endp ; រចេ រ់ទំរង់ Procedure 
End 

១០. នប្ជីសយក្ស x64 ក្សែ ង Solutions Platforms ន្ិង   នល ីdebug menu ន្ិងនប្ជីសយក្ស Start 
Without Debugging ឬ     Ctrl + F5 
 ណំា:ំ នយងីអា ែំនណីរការក្សេាវ ិ្  ី Debug នែីេបនីេីលពីការប្ររិររតិររស់ស ីភីយូនោយផ្លា ល់ 
នោយ    F5 ន្ិង   នលី Debug Menu ន្ិង    នលី Windows នប្ជីសនរសី Register ន្ិង
   នលី Step Over នែីេបីែំនណីរការេតងេួយ Statement។ ក្សេាវ ិ្ ី Visual Studio 2019 
អា នអាយនយងីសរនសរក្សេាវ ិ្ ីនោយនប្រី Assembly សេ័យទំនន្ីរនន្េះ។  

7. Addressing Mode 
េ ន្នពលនប្រី ក្សយរញ្ញា នអាយបាន្ប្រឹេប្រូវនន្ទេះ ប្រូវមាន្េូលោា ន្ប្គ្ឹេះេួយ ំន្ួន្នយីងប្រូវយល់

អំពីរនរៀរនោេះប្ស្គយដែលជាេន្ាបាយដែល ក្សយរញ្ញា អា  ូលនៅកាន់្ការ Register ឬការ ងច។ំ 
ខាងនប្កាេនន្េះគ្ឺជារនរៀរនោេះប្ស្គយរេួជាេួយឧទា រណ៍៖ 
 Immediate: រនេាគ្ឺនា ក្សនៅក្សែ ង ក្សយរញ្ញា  ADD EAX, 14 ; add 14 into 32-bit EAX 
 Register to register គឺ្នប្រីប្បាស់Register និ្ង Register :ADD R8L, AL 
 Indirect: ការនប្រីប្បាស់នន្េះនប្រី  8, 16, or 32 bit displacement,  general purpose 

registers សប្មារ់ base ន្ិង index, ន្ិង scale of 1, 2, 4, or 8 នែីេបគី្ ណជាេួយន្ឹង index ។ 
រន េក្សនទសទាងំនន្េះក៏្សអា ប្រវូបាន្ោក់្សរចេូ លជាេួយដនែក្ស FS: ឬ GS:នន្ទេះប្រូវសរនសរ ក្សយ
រញ្ញា   MOV R8W, 1234[8*RAX+RCX] ; មាន្ន័្យថា ំលងទិន្ែន័្យជា word នៅ address 
8*RAX+RCX+1234  ូលក្សែ ង R8W។ មាន្វ ិ្ ីប្សរ ារ់ជានប្ ីន្នែីេបីសរនសរនរឿងនន្េះ។ ខាង
នប្កាេនន្េះជាគ្ំរូនោយ: 

Mov Ecx, dword ptr table[RBX]RDI[] 
Mov Ecx, dword ptr table[RDI]RBX] 
Mov Ecx, dword ptr table[RBX+RDI[] 
Mov Ecx, dword ptr [tableRBX+RDI[] 
 ណំា:ំ dword ptr ប្បារ់នៅ  assembler  ពរីនរៀរ ូលនៅ encode  MOV instruction. 

  7.1. Address និងតនេៃ 
 វ ិ្ ីដរេួយគ្រ់នែីេបី ូលនប្រីអងា ងចគំ្ឺមាន្រនងែៀរ ([])។ មាន្ន័្យថានែីេបីយក្សរនេា
ពីអនេរេួយ ូល Register នន្ទេះប្រូវក្សណំរ់ byte, word, dword, qword នៅតាេទំ អំនេរ ន្ិង
អនេរប្រូវក្សែ ងរនងែៀរ។ ដរនរអីរ់រនងែៀរយក្សនលខ Address  ូល Register ខ សពី Masm32។ 

mov rax, qword [var1] ; value of var1 in rax ;យក្សរនេា var1  ូល rax 
mov rax, var1 ; address of var1 in rax ; យក្សនលខអាសយោា ន្ររស់ var1  ូល 
rax 
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7.2. SIMD Instruction 

 ំន េះ ក្សយរញ្ញា  Single Instruction Multiple Data (SIMD)ប្ររិររតិ ក្សយរញ្ញា ដរ
េួយនលីរំដណក្សទិន្ែន័្យជានប្ ីន្ប្សរោែ  ន្ងិជាការនប្រីប្បាស់្េាតា។  ក្សយរញ្ញា  MMX ន្ិង 
SSE (នប្រី Register MMX ន្ិង XMM នរៀងៗខាួន្) ោបំ្ទប្ររិររតិការ SIMD ដែលអន្ វរត
 ក្សយរញ្ញា នលទីិន្ែន័្យរ ូរែល់ ៨ រំដណក្សប្សរោែ ។ ឧទា រណ៍ប្បារំីនរអា ប្រូវបាន្រដន្ថេនៅ
ប្បារំីនរនៅក្សែ ង ក្សយរញ្ញា េួយនោយនប្រ ីMMX។ Register ចរ់ពី MM0/ST0 ែល់ MM/ST7 គឺ្
ជា Floating-Point Register ឬនៅេ៉ាាងនទៀរថា FPR0-FPR7 នប្រីសប្មារ់ប្រមាណវ ិ្ ី
ទសភាគ្ែូ នប្រកី្សែ ងឈរី ៨០៨៧ នងដែរ  

 

echnology Register 
size/type 

Item 
type 

Items in 
Parallel 

MMX 64 MMX Integer 8, 4, 2, 1 

SSE 64 MMX Integer 8,4,2,1 

SSE 128 XMM Float 4 

SSE2/SSE3/SSSE3... 64 MMX Integer 2,1 

SSE2/SSE3/SSSE3... 128 XMM Float 2 

SSE2/SSE3/SSSE3... 128 XMM   

 
   section .data 

vec1 real4 1.0, 2.0, 3.0, 4.0 
vec2 real4 5.0, 6.0 ,7.0, 8.0 

section .text 
global CMAIN 
CMAIN: 

;write your code here 
movups xmm0, xmmword ptr [vec1] 
movups xmm1, xmmword ptr [vec1] 
addps xmm0, xmm1 

xor rax, rax 
ret 
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8. Operating System 
ប្រព័ន្ធ ៦៤ រ ីរអន្ ញ្ញា រឱ្យនោេះប្ស្គយទិន្ែន័្យព២ីនៅ៦៤នរនន្ទំ ទំិន្ែន័្យនៅក្សែ ងប្ទសឹតី រ៉ា ដន្តេនិ្

មាន្រន្ាេះឈរីរ េ របន្ែអន្ ញ្ញា រឱ្យ ូលនប្រ ី ១៦exabytesទាងំអស់(១៨.៤៤៦.៧៤៤.០៧៣.៧០៩.៥៥១.
៦១៦ នរ)។   ឧទា រណ៍ស្គថ ររយក្សេា AMD នប្រីដរ ៤៨ រ ីរទារនន្អាស័យោា ន្ន ីយរ ីរពី ៤៨ ែល់ 
៦៣ ប្រូវដរជា ារ់ េាងរ ីរ ៤៧ ឬខួរក្សាលែំនណីរការនលីក្សដលង។ ែូន ែេះអាស័យោា ន្មាន្ចរ់ពី 0 ែល់ 
០០០០7FFF`FFFFFFFF ន្ិងព ីFFFF8000`00000000 តាេរយៈ FFFFFFFF`FFFFFF សប្មារ់ 
២៥៥ នររា៉ា នរ (២៨១.៤៧៤.៩៧៦.៧១០.៦៥៦ នរ) នន្អាស័យោា ន្ន្ិេាិរដែលអា នប្របីាន្។ គ្ ណវរិរតិ
េួយនទៀរគ្ថឺាការនោេះប្ស្គយអងា ងចទំាងំអស់ ៦៤ រ ីររប្េូវឱ្យមាន្តារាងទំព័រជានប្ នី្សប្មារ់ប្រព័ន្ធ
នា ក្សទិន្ែន័្យនោយនប្រអីងា ងចដំែលមាន្រនេាសប្មារ់ប្រព័ន្ធដែលមាន្រិ ជាង ១៦ រ ីរ។  ំណាទំាងំនន្េះ
គ្ឺជាអាស័យោា ន្ន្េិិារេនិ្ដេន្អាសយោា ន្ពរិនទ។ 
ជាលទធនលប្រព័ន្ធប្រររិរតិការជានប្ ីន្នប្រី ក់្សក្សណាត លខពស់ នន្ទំ នំន្េះសប្មារ់ប្រព័ន្ធប្ររិររតកិារនោយ
ចរ់ននតីេពីដនែក្សខាងនលីន្ងិេយ  េះ ំដណក្សក្សេាវ ិ្ អីែក្សនប្រីនប្រី ក់្សក្សណាត លទារចរ់ននតីេពីបារនឡងីន យី
នឡងីនលី។ ជំន្ទន់្វនី្ែូរ េ របន្ែនប្រី៤៤រ ីរនន្អាស័យោា ន្ (១៦នររា៉ារ ី = ១៧.៥៩២.១៨៦.០៤៤,៤១៦ នរ)។ 
អាស័យោា ន្លទធនល ប្រូវបាន្រង្ហា ញនៅក្សែ ងរូរភាពទ២ី អាស័យោា ន្លទធនលេនិ្សខំាន់្សប្មារ់ក្សេាវ ិ្ ី
អែក្សនប្រីប្បាស់នទ ពីនប្ េះអាស័យោា ន្ប្រូវបាន្ក្សំណរ់នោយប្រព័ន្ធប្ររិររតិការ រ៉ា ដន្តភាពខ សោែ រវាង
អាស័យោា ន្អែក្សនប្រីប្បាស់ន្ងិអាស័យោា ន្ខឺដណលមាន្ប្រនយជន៍្សំរារ់រំបារ់ក្សំ  ស។ 
 

 
9. Calling Conventions 

នៅក្សែ ងដនែក្សនន្េះពិពណ៌ន្ទអពំែីំនណីរការសតង់ោរ ន្ិង Convention ដែលេ ខង្ហរអែក្សនៅ(Caller) 
នែីេបនីៅ ូលអន្ គ្េន៍្ននសងនទៀរក្សែ ងកូ្សែ x៦៤។ វាន្វីការនៅ x64 ទូនៅដែលជាអន្ ររស់ Microsoft ៦៤ 
សប្មារ់ការនៅនូ្វអន្ គ្េន៍្ក្សែ ងភាស្គ C េក្សនប្រី(សូេនេីល MSDN, Chen, ន្ិង Pietrek)។  ំដណក្ស 
Application Binary Interface (ABI) កាសប្មារ់ការនៅរនេានែីេនៅនអាយ Register  ំន្ួន្។
ឧទា រណ៍ខាងនប្កាេរង្ហា ញពីការនប្រីអន្ គ្េន៍្នៅក្សែ ងភាស្គ C++ នៅអន្ គ្េន៍្ funct1 នៅនអាយ 
Register : RCX, RDX, R8, R9 ន្ិង Push រនេារន្ទា រ់ ូល Stack. 
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func1(int a, int b, int c, int d, int e, int f); 
// a in RCX, b in RDX, c in R8, d in R9, f then e pushed on stack 

     // main.cpp 
#include <iostream> ; //រចេូ លនឈ្នា េះ Library នប្រីនប្រីរ ន្ទសេព័ន្ធនន្ភាស្គ C++ 
using namespace std; // នប្រី namespace named  នឈ្នា េះ std សប្មារ់នប្រី thing 
extern "C" int SomeFunction(int a, int b); //ប្រកាសអន្ គ្េន៍្មាន្បា៉ា រា៉ា ដេប្រ a, b 
int main(){ 
 SomeFunction(100, 200) ; 
 return 0;} 

;assembly.asm 
  .code 

SomeFunction proc ;នប្រីសប្មារ់ទទលួយក្សរនេាពីអន្ គ្េន៍្ក្សែ ងភាស្គ C  ូល rcx, 
rdx 
ret 
SomeFunction endp 
End  
 នេាយី: នប្កាយពីែំនណីរការកូ្សែនន្េះនយងីបាន្ rax =100, និ្ង rdx = 200 

• RCX, RDX, R8, R9 ប្រូវបាន្នប្រីសប្មារ់អាគ្ យេ៉ាង់ ំន្ួន្គ្រ់ន្ិងធារ នន្ Ponter លំោរ់នន្ទេះ 
ពីនវវងនៅស្គត ។ំ 
• XMM0, 1, 2, និ្ង 3 ប្រូវបាន្នប្រីសប្មារ់អាគ្ យេ៉ាង់ ំណ   Pointer 
• អាគ្ យេ៉ាង់រដន្ថេប្រូវបាន្រនចេញឬរចេូ លនៅរំរន់្ Stack ពីខាងនវវងនៅស្គត  ំនិ្ង បា៉ា រា៉ា ដេ៉ាប្រដែល
មាន្ប្រដវងរិ ជាង ៦៤ រ ីរេិន្ប្រូវបាន្ពប្ងីក្សសូន្យនទ។ 
• វាគឺ្ជាការទទួលខ សប្រូវររស់អែក្សនៅរប្េុងទ ក្ស ៣២ នរនន្“shadow space” (សប្មារ់រក្សាទ ក្ស 
RCX, RDX, R8, និ្ង R9 ប្រសិន្នរីចបំា ់) េ ន្នពលនៅេ ខង្ហរនន្េះ។ 
• វាគឺ្ជាការទទួលខ សប្រូវររស់អែក្សនៅរំរន់្ក្សែ ងការសមាអ រជង់រន្ទា រ់ពីការនៅ និ្ងន វ្ីការប្រឡរ់
រនេា ំន្ួន្គ្រ់ (ប្សនែៀងនៅនឹ្ង x86) ប្រូវបាន្ប្រឡរ់េក្សវញិនៅក្សែ ង RAX ប្រសិន្នរី ៦៤រ ីរ ឬ
រិ ជាងនន្េះ។ 
• រនេាប្រឡរ់ទសភាគ្បាន្ប្រឡរ់ជា XMM0 និ្ងរនេាប្រឡរ់្ំជាង (រ ន្ទសេព័ន្ធ) មាន្ក្សដន្ាងទំនន្រ
នៅនល ីStack នោយនៅ ូលន យី RCX រន្ទា រ់េក្សមាន្ Pointer  ងអ លនៅក្សដន្ាងប្រឡរ់នៅនពល
កាដលលប្រូវបាន្នៅ។   េះរចា ីការនប្រីប្បាស់បា៉ា រា៉ា ដេ៉ាប្រ ំន្នួ្គ្រ់ប្រូវបាន្រ ញេយួនៅខាងស្គត ។ំ RAX 
ប្រឡរ់អាស័យោា ន្នន្េះនៅអែក្សនៅ។ 
•Stackប្រូវបាន្រប្េឹេ ១៦ នរ "នៅ" ជំរ ញឱ្យរនេាប្រឡរ់ ៨ នរែូន ែេះអន្ គ្េន៍្ non-leaf ដែលេិន្
ដេន្សងអស់ប្រូវដក្សរប្េូវ Stack នោយរនេាទប្េង់ ១៦n+៨ នៅ។  
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• RAX, RCX, RDX, R8, R9, R10, និ្ង R11 Register ប្រូវបាន្នគ្ចរ់ទ ក្សថា non-leaf នឹ្ងរងែជា
ន រ ន យីប្រូវចរ់ទ ក្សថាប្រូវបាន្រំផ្លា ញនៅនពលនៅេ ខង្ហរ។ 
• RBX, RBP, RDI, RSI, R12, R14, R14, និ្ង R15 ប្រូវដររក្សាទ ក្សនៅក្សែ ងេ ខង្ហរណាេួយនោយនប្រីពួក្ស
វា។ 
• សូេក្សរ់សមាា ល់ថាោា ន្អន្ សញ្ញា នៅសប្មារ់ការ  េះនឈ្នា េះអដណត រទឹក្ស (ន យីែូន ែេះ MMX)។ 
• ព័រ៌មាន្លេអិររដន្ថេ (វា៉ា រា៉ាហាា ស, ការនលីក្សដលង ំន េះការនោេះប្ស្គយការជង់ោែ ) គឺ្នៅនគ្ ទំព័រ 
Microsoft ។ 
func2(float a, double b, float c, double d, float e, float f); 
// a in XMM0, b in XMM1, c in XMM2, d in XMM3, f then e pushed on stack 
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សណួំរ ន្ងិ លហំារ់ 

1. ែូ នេត ដែលនៅថា(a) x86bits? (b)x64bits ?  ូរនប្រៀរន្ៀរលក្សខណៈខ សោែ ទាងំពីរនន្េះ? 
2. នរី Intel Core9 មាន្រ៉ា ន្ទា ន្ bit Microprocessor? វារនងែីរនៅឆ្លែ ណំា? នប្រីជាេួយន្ឹង 

Register ទំ រំ៉ា ន្ទា ន្? ន្ិងនប្រីជាេួយ Memory ទំ រំ៉ា ន្ទា ន្ GB? 
3.  ូរសរនសរនឈ្នា េះ ៣២រ ីរ Register ឱ្យបាន្១០ន្ិងនរៀររារ់ពីេ ខង្ហរររស់វានោយសនងខរ។ 
4.  ូរសរនសរនឈ្នា េះ ៦៤រ ីរ Register ឱ្យបាន្១០ ន្ិងនរៀររារ់ពីេ ខង្ហរររស់វានោយសនងខរ។  
5.  ូររារ់នឈ្នា េះ Instructions ឱ្យបាន្ នំ្ួន្២០? ន្ិងនរៀររារ់ពីេ ខង្ហរន្ិេយួៗររស់វា នោយ

សនងខរ ចរ់ពសី ីភីយូ ៨០៨៦ ែល់ Corei9 ដែលនប្រនី្ទនពលរ េ របន្ែនន្េះ។ 
6. នរីនគ្នប្រីភាស្គ Assembly សប្មារ់ន្វអីវីការង្ហរអវីខាេះ?  ូរនរៀររារ់នអាយបាន្ ៦  ណំ  ? 
7. នរីក្សេាវ ិ្  ីX86Asm IDE នប្រីសប្មារ់ន្វីអវ?ីវានប្រីសប្មារ់កូ្សែស ីភយូីពីនឈ្នា េះណាែល់នឈ្នា េះណា? 
8.  ូរនរៀររារ់នឈ្នា េះទិន្ែន័្យន័្យនប្រីជាេយួប្រមាណវ ិ្ ីនលខ Signed Number, Unsigned Number 

ន្ិង FPU  ពីស ភីីយូចរ់ព ី៨០៨៦ ែល់រ េ របន្ែ?  ូរនអាយឧទា រណ៍រញ្ញា ក់្សពកី្សរណីេួយៗ 
9. នរី Ponter Instruction ន្ិង Pointer Register ខ សោែ យ៉ា ងែូ នេត ? 
10. នរីក្សេាវ ិ្ ី (a) Emu8086,  ន្ិង (b) Proteus នប្រីសប្មារ់ន្វីអវ?ី 
11. នរីការនប្រីនលខអន្ គ្េន៍្ ន្ងិនលខ Interrups នប្រីសប្មារ់ន្វអីវ?ី  ូរនអាយឧទា រណ៍រញ្ញា ក់្ស? 
12. សរនសរក្សេាវ ិ្ ីរក្ស Max ពីរ ំន្នួ្ ន្ិង n  ំន្ួន្នោយនប្រី x86-32 ន្ងិ x86-64 Assembly? 
13. សរនសរក្សេាវ ិ្ ីរក្ស sum=1+2+3+…+n ពី ំន្ួន្នោយនប្រី x86-32 ន្ិង x86-64 Assembly? 
14. សរនសរក្សេាវ ិ្ ីន្វីប្រមាណវ ិ្ ីរូក្សអារ x dw 1000, 2000, 3000, 4000, , 6000 នោយនប្រី x86-32 

ន្ិង x86-64 Assembly? 
15.  ូរពន្យល់ ក្សយរញ្ញា  R, G, A, , FDIV,  ក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី Debug? 

16.  ូរពន្យល់ ក្សយរញ្ញា  FPU ន្ិងនលីក្សឧទា រណ៍េយួនោេះសេីកាែឺនប្ក្សទី២  
17.  ូរន្ិយយពជីំហាន្នន្ស ីភីយូប្ររិររតកូិ្សែខាងនប្កាេ: 

Mov al, 12h 
Mov bl, 23h 
Add al, bl 

18.  ូរសរនសរក្សេាវ ិ្ ីរនងែរី Owner OS នែីេបរីទិមា៉ា ស នី្ក្ស ំពយូទ័រតាេ GUI App ខាងនប្កាេ: 
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19.  ូរសរនសរក្សេាវ ិ្ ីទាក់្សទង Driver នន្ក្ស ំពយូទ័រតាេ GUI App ខាងនប្កាេ: 

 
 

20. សរនសរក្សេាវ ិ្ ីរនងែីរ GUI ែូ ខាងនប្កាេ: 

 
21. សរនសរក្សេាវ ិ្ ីនែីេបនី្វីនភាីង រា រតាេរូរខាងនប្កាេ:  
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មេម ៀនទ ី៧ Arduino Microcontroller 
Microcontrollersជាឧរក្សរណ៍នអទប ិប្រូវបាន្នយងីនប្រីប្បាស់វាជានប្ ីន្នៅក្សែ ងជីវភាពប្រចនំេានទាេះរីនពល

ខាេះនយងីេិន្ស្គា ល់វាក៏្សនោយ។ វាគ្ឺជាប្រនភទ នសៀគ្វអីាយស (ីIC) ឬនៅេា៉ាងនទៀរថារន្ាេះឈរី ដែលប្រូវបាន្នប្រីជា
ញឹក្សញារ់ នៅក្សែ ងឧរក្សរណ៍នអទប ិប្រូន្ ិនប្រីប្បាស់នៅក្សែ ងនាេះ, ស្គលានរៀន្, ទីក្សដន្ាងស្គធារណៈ ឬ នរាង ប្ក្ស 
ដែលបាន្រចេូ លវានប្រីនៅក្សែ ងនសៀគ្វីទូរស័ពា, ទូរទសសន៍្, មា៉ា ស ីន្េរ ំលង, រ ៉ាូរូរ, មា៉ា ស ីន្នលិររេយន្ត។ល។ 
នយងីក៏្សបាន្សកិ្សារ ួេក្សន យីអំពី Microprocessors ែូ ជា Intel 8086,  80286, 80386, 80486, Pentium 
I,II,II,IV, Corei3, Corei5, Core i7, Core i9 ទាងំអស់នន្េះជាស ីភីយូដែលជាខួរក្សាលររស់ក្ស ំពយូទ័រ។ វាទាងំអស់
អា ែំនណីរការនៅបាន្នោយស្គរមាន្ ក្សយរញ្ញា  សប្មារ់ន្វកីារគ្ណន្ទនលខ ន្ងិ រចាូ ន្/រនចេញទិន្ែន័្យនៅនៅឌីស, 
ROM, RAM ឬ ឧរក្សរណ៍ IO(Input/Output)។ ឧរក្សរណ៍ប្ររួពិន្រិយ Microcontroller គ្ឺជាប្រនភទនន្ Microprocessor 
ដែរ ប្ោន់្ដរវាេ ខង្ហរននសងៗពោីែ ែូ នរៀររារ់ខាងនប្កាេនន្េះ។  

• ជាក្ស ំពយូទ័ររូ េយួនៅនលរីន្ាេះឈរី។ វាមាន្អងា ងចនំ យីអា ោក់្សក្សេាវ ិ្ ីនែេីបនី្វីការគ្ណន្ទទទលួ
ការរចេូ ល ន្ិងរនងែីរលទធនល។ 

• អា រចេូលកូ្សែនៅក្សែ ាងឈរីនន្ទេះបាន្ដែលនយងីបាន្សរនសរនៅនលីក្ស ពំយូទ័រ នែីេបបី្បារ់វាឱ្យន្វីអវីេយួ
ដែល ងបាន្។ 

• វាជាប្រនភទ built in "I/O" (input/output)។ ែូន ែេះវាអា  read នូ្វរនេាឌីជីេល ០ ន្ងិ ១ន្ិងរនេា 
analog មាន្ពីរនេានលខ ០ ែល់ ១០២៤។ វាអា រភាា រ់នោយផ្លា ល់ជាេួយន្ឹងសមាសភាគ្នអទប ិប្រនូ្ិ 
មាន្ែូ ជា switches, buttons, LCD displays, LEDS, Digital Electronic, Relays, Sensor, 
Keypad, camera ន្ិង serial ports។ 

• ជាទូនៅវានប្រីប្បាស់សប្មារ់ប្រួរពិន្រិយនៅនលីឧរក្សរណ៍រូ ៗែូ បាន្នរៀររារ់ខាងនល ី នា យពកីារនប្រ ី
microprocessors សប្មារ់នប្រីប្បាស់ជាេួយន្ឹងក្ស ពំយូទ័រដែលប្គ្រ់ប្គ្ងនោយដនែក្សទន់្ដែលមាន្ប្ស្គរ់។ 

• ប្រូវបាន្នប្រីជាញឹក្សញារ់នៅក្សែ ងឧរក្សរណ៍ ល័រ  ដែលែំនណីរការនប្រីេាឬអាគ្ យែូ មា៉ា ស ីន្េរឌីជី
េល។ ែូន ែេះពួក្សវានប្ នី្ដរមាន្ថាេពលទារជាេួយន្ងឹការនប្រីប្បាស់ រន្តរូ ។ 

• នរីនប្រៀរន្ៀរ microprocessor នៅក្សែ ង PC នប្រី Memory គ្ិរ GB  ែូ ជា DDR4 Ram មាន្ទ ំ ំ
8 ឬ ១៦ GB ឬនលីសពីនន្េះ។  ំដណក្សឯ  SRAM នប្រីក្សែ ង microcontroller អា មាន្ទំ ពំី 1 ែល់ 64 KB  

• ក្សេាវ ិ្ ីអា នា ក្សនៅក្សែ ង EPROM ឬ EEPROM  ជាប្រនភទ volatile (ក្សេាវ ិ្ េីិន្បារ់នៅនពលឧរក្សរណ៍
ប្រូវបាន្រិទ) អងា ងចដំែលអា ប្រូវបាន្ល រនចលបាន្ជារន្តរន្ទា រ់ន្ិងសរនសរនឡងីវញិ។ ប្រនភទ
នន្ Microcontroller មាន្ែូ ជា 8051, AVR, PIC, RPi,…. 

1. ស្គា បតយក្េម Arduino 
គ្ឺស្គថ ររយក្សេាដនែក្សរងឹ(Hardware) ន្ិងវាអា ែំនណីរការនៅបាន្ប្រូវមាន្ក្សេាវ ិ្ ី ឬនៅថាក្សេាវ ិ្ ី Arduino 

ន្ិង ទនិ្ែន័្យនន្ក្សេាវ ិ្ បី្រូវនា ក្សនៅក្សែ ងអងា ងចនំោយដឡក្សៗពីោែ ។ វាមាន្អងា ងច ំំន្ួន្២ ប្រនភទសប្មារ់ន្វីការ
 ងចកំ្សេាវ ិ្ ី ន្ិងអងា ងចសំប្មារ់ទិន្ែន័្យ។ នមាា៉ា េះន យីទនិ្ែន័្យប្រូវបាន្រក្សាទ ក្សនៅក្សែ ងអងា ងច ំSRAM ន្ិងកូ្សែ
ប្រូវបាន្រក្សាទ ក្សនៅក្សែ ងប្រនភទ Flash Memory។  ំន េះទិន្ែន័្យជាអ ិនហ្វ្ន្តយវ៍ញិនន្ទេះប្រូវនា ក្សនៅក្សែ ង  EEROM។ 

វាជាប្រនភទ Microcontroller ដែលមាន្ CU, ALU, Register, I/O port, RAM, ROM, EEROM និ្ង 
Clock នៅក្សែ ង Chip(IC) ដរេួយ។ 
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2. Arduino Board 
 វាជារន្ាេះជ័រនអទប ិប្រូនិ្  ឬនៅថាជា  ្ងប្រព័ន្ធ (System Unit ) េួយនប្រីសប្មារ់ន្វកីារែំនណីរការនូ្វ
សមាសភាគ្នអទបិ ប្រូន្ិ ននសងៗ ដែលបាន្រភាា រ់ជាេួយន្ឹងវា។ សមាសភាគ្នអទបិ ប្រូន្ិ រួេមាន្ែូ ជា 
Keyboard, Keypad, LCD, button,  Sensor ឬឧរក្សរណ៍រនចេញន្ិងរចេូ ល(Input&Oupt) ។  ំន េះការរភាា រ់
ពីក្ស ំពយូទ័រនៅ Arduino Board នោយនប្រីដខស USB នែីេបរីចេូ លកូ្សែ ន្ិងទនិ្ែន័្យនៅវញិនៅេក្សបាន្រវាងឧររក្សណ៍
ទាងំពីរនន្េះ។  ំន េះរ៉ារ(Board)ដែលប្រូវនប្រីមាន្នប្ ីន្ប្រនភទ ន្ិងអា នប្ជីសនរសីយក្សេក្សនប្រីនៅតាេការន្វី
គ្នប្មាង ន្ងិ រំរូវការអែក្សនប្រីប្បាស់។ 

2.1. Arduino Uno R3 គ្ឺជាប្រនភទ mainboard េួយដែលមាន្េូលោា ន្ប្គ្េឹះនលីស ីភីយូដែលមាន្
នឈ្នា េះ ATmega328P ។ វាមាន្រួន្ទទីនា ក្សកូ្សែ ន្ិងទិន្ែន័្យដែលបាន្រចេូ លពីក្ស ំពយូទ័រសប្មារ់ន្វីការ
ប្ររិររតិនែីេបីរញ្ញា នៅនលីឧរក្សរណ៍ននសងៗ ដែលបាន្ភាា រ់ជាេួយន្ឹងវានែីេបីឱ្យែំនណីរការនៅបាន្។ 
ខាងនប្កាេនន្េះជាសមាសភាគ្នសសំំខាន់្ៗដែលនប្រីប្បាស់នៅនលីរន្ាេះ Arduino Uno: 

- CPU នឈ្នា េះ ATMEGA 328P រនងែីរនោយប្ក្សេុ ATMEL ន្ិងមាន្នលបឿន្ 16 Mhz quartz crystal 
- វាមាន្ 14 Digital input/output pin មាន្នលខពី ០ ែល់នលខ ១៣ ន្ងិនប្រីសប្មារ់រចេូ លន្ិង 

រនចេញរនេា ០(OFF) ន្ិង ១(ON)។  វាជាក្សដន្ាងេួយរនចេញ ន្ិងរចេូ លទិន្ែន័្យ។ 
ន ីយេ៉ាាងនទៀរអា នប្រ ីPin ទាងំនន្េះជាប្រនភទ Pwm រនចេញឬរចេូលរនេានលីសពី១។  

- 6 analog inputs Pin មាន្ពីអក្សសរ A0 ែល់ A6 អា នប្រីបាន្ពីរក្សរណីទី១ែូ  Digital Pin ន្ិង
ទី២នប្រីសប្មារ់រចេូ លរនេា Analog ពី ០ នៅ ១០២១ ឬ០ ែល់ ២៥៦ អាប្ស័យនៅតាេប្រនភទ
នន្ការនប្រីប្បាស់ឧរក្សរណ៍ជាក់្សដសតង។ 
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-  USB Port សប្មារ់ភាា រ់ USB cable ពីក្ស ំពយូទ័រនៅកាន់្រ៉ារ Arduino 
-  មាន្ power jack េួយសប្មារ់ភាា រ់នភាងី ១២ វ ល ឬនប្កាេនន្េះ 
-  មាន្ ICSP header េួយនប្រីជាេួយន្ឹង USBasp Base ឬ CP2102 Programmer សប្មារ់

រចេូ លកូ្សែនោយេិន្ចបំា ់នប្រី UPB Port។ 
- មាន្ក្ស ងតាក់្សសប្មារ់ក្សណំរ់ reset េួយ  នពលរ៉ារមាន្រញ្ញា  ន្ិងមាន្អពូំល LED េួយនប្រីជាេួយ

ន្ឹង Pin13 ន្ិង SRAM មាន្ទំ  ំ2 KB រេួន្ឹង Serial Buffer ទំ  ំ៦៤ រ ីរ 
- Flash Memory =32 Kb , EEPRO :1024 byte = 1 KB  

 
2.2. Arduino Mega 2560 

 គ្ឺជា Arduino Board មាន្រន្ាេះនសៀគ្វីទំ ំ្ ំជាងរ៉ារ Arduino ន្ិង មាន្ Digital ន្ិង Analog Pin 
នប្ ីន្ជាង ន្ិងទំ អំងា ងចកំាន់្ដរ្ំ។ វាមាន្េ ខង្ហរប្រហាក់្សប្រដ លន្ឹងការនប្រីែូ  Arduino UNO ដែរ។ 
រូរខាងនប្កាេគ្ឺជា Arduino Mega 2560: 

- CPU នឈ្នា េះ ATMEGA 2560 រនងែីរនោយប្ក្សេុ ATMEL ន្ិងមាន្នលបឿន្ 16 Mhz quartz 
crystal 

- 54 Digital input/output pin មាន្នលខពី ០ ែល់នលខ ៥៣ ន្ិងនប្រីសប្មារ់រចេូលន្ិង រនចេញ
រនេា ០(OFF) ន្ិង ១(ON)។  នរីនជងីពីន្ទាងំនន្េះមាន្រនេានលខ១ ន័្យក្សែ ង រន្តអគ្ាសិន្ីមាន្នភាី
ង ៥ វ ល។ នរីនជីងពនី្ទាងំនន្េះមាន្រនេានលខ០ ន័្យក្សែ ង រន្តអគ្ាិសន្ីគ្ឺោា ន្មាន្នភាីង។ 

- 16 analog inputs  មាន្ពអីក្សសរ A0 ែល់ A16 អា នប្រីបាន្ពីរក្សរណីទ១ីែូ  Digital Pin ន្ិងទី
២នប្រីសប្មារ់រចេូ លរនេា Analog ពី ០ នៅ ១០២១ ឬ០ ែល់ ២៥៦។ 

- USB Connection សប្មារ់ភាា រ់ USB cable ពីក្ស ំពយូទ័រនៅកាន់្រ៉ារ Arduino 
- មាន្ power jack េួយសប្មារ់ភាា រ់នភាីង នន្ទា េះពី ៧ នៅ ១២ វ លឬនលីសពីនន្េះ 
- មាន្ ICSP header នប្រីជាេយួន្ឹង USBasp  ឬ CP2102 សប្មារ់រចេូ លកូ្សែ  
- ក្ស ងតាក់្សសប្មារ់ក្សំណរ់ reset នពលមាន្រញ្ញា  
- SRam = 8 KB ,Flash Memor = 256 Kb ន្ិង EEPRO : 4 KB  
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 2.3. Arduino Nano  

វាគ្ឺជាប្រនភទ Microcontroller េួយមាន្រន្ាេះនសៀគ្វីទំ រូំ ជាងនគ្ ន្ងិមាន្េូលោា ន្ប្គ្ឹេះនលីស ីភយូី 
ATmega328 (Arduino Nano 3. x)។ វាមាន្េ ខង្ហរប្រហាក់្សប្រដ លនៅន្ឹង Arduino Uno R3 ន្ិង
អរ់មាន្ DC Power jack ន យីែំនណីរការជាេួយដខស Mini-B USB ដខស្េាតា។ 

 
Microcontroller ATmega328P 

Architecture AVR 

Operating Voltage 5 Volts 

Flash Memory 32 KB of which 2 KB used by Bootloader 

SRAM 2KB 

Clock Speed 16 MHz 

Analog I/O Pins 8 

EEPROM 1 KB 

DC Current per I/O Pins 40 milliAmps 

Input Voltage (7-12) Volts 
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2.4. ESP8266 និង NodeMCU 
2.4.1. ESP8266 គ្ឺជាឧរក្សរណ៍ដែលរនងែីរនឡីងពីប្រព័ន្ធ Soc ដែលមាន្ភាា រ់ TCP/IP  

ដែលអន្ ញ្ញា រឲ្យ microcontroller ដែលភាា រ់ន្ឹងវាមាន្សេរថភាពនប្របី្បាស់រនណដ ញ Wifi បាន្។  វាក៏្ស
អា មាន្សេរថភាពទំន្ទក់្សទំន្ងក្សេាវ ិ្ ី ឬ រិទ ប្រព័ន្ធ WIFI ទាងំេូលបាន្នងដែរ។ វាក៏្សមាន្េ ខង្ហរ
អា រនងែីរនូ្វ Soft_AP(Access point) សប្មារ់ឲ្យនយីងអា ភាា រ់ពីឧរក្សរណ៍ននសងរញ្ញា េក្សកាន់្ 
Microcontroller នោយេិន្ ប្រវូការ Internet ែូ ជា Bluetooth នងដែរ។ វាក៏្សអា នប្រែូី  Arduino Uno ដែរ។ 

 
2.4.2. NodeMCU ESP 8266 
វាជាប្រនភទ Open source នោយនប្រីក្សេាវ ិ្ ីរងែរ់ដែលមាន្នឈ្នា េះថា Firmware ន្ិង ការអភិវឌឍន៍្

ប្រូវបាន្ក្សំណរ់នូ្វនោលនៅជាពិនសសសប្មារ់ក្សេាវ ិ្ ី ដែលមាន្េូលោា ន្នលីការនប្រីប្បាស់ IoT។ វារួេ
រចេូ លទាងំក្សេាវ ិ្ ីរងែរ់ដែលែំនណីរការនលីប្រព័ន្ធ ESP8266 Wifi_SoC ពីប្រព័ន្ធ Espressif ន្ិងដនែក្ស
រងឹដែលដនអក្សនលី េ៉ាូឌ ល ESP-12។ NodeMCU 8266 នប្រី CPU នឈ្នា េះ ESP8266(LX106) ន្ិងប្រព័ន្ធ
ប្រការ XTOS ដែលប្រនភទ Microcontrollers ន្ិងមាន្េ ខង្ហរនប្រីែូ  Arduion Uno ឬ Arduino Nano 
ដែរ។   

 
NodeMCU ESP8266 Specifications & Features 
 Microcontroller: Tensilica 32-bit RISC CPU Xtensa LX106 
 USB-TTL based on CP2102 is included onboard, Enabling Plug n Play 
 Small Sized module to fit smartly inside your IoT project 
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 Operating Voltage: 3.3V 
 Input Voltage: 7-12V 
 Digital I/O Pins (DIO): 16 
 Analog Input Pins (ADC): 1 
 UARTs: 1 

 

 SPIs: 1 
 I2Cs: 1 
 Flash Memory: 4 MB 
 SRAM: 64 KB 
 Clock Speed: 80 MHz 
 PCB Antenna 

3. IDE(integrated development environment) 
 IDE ជាក្សេាវ ិ្ ីេួយសប្មារ់ឱ្យអែក្សនប្រីប្បាស់សរនសរកូ្សែ ឬរនងែីរក្សេាវ ិ្ ី Arduino នែីេបីន្វីការរញ្ញា នៅនលី

ឧរក្សរណ៍នអទប ិប្រូន្ ិ, ឧរក្សរណ៍នវឆ្លា រ ន្ិងរ ៉ាូរូរ។ នោយនៅនលីក្សេាវ ិ្ ីនន្េះនយងីអា សរនសរភាស្គ Arduino ន្ិង 
Assembly ន្ិងរចេូលនៅក្សែ ងឈរី ATMEGA328P ដែលមាន្នៅនលី Arduino Board។ វាក៏្សជាក្សេាវ ិ្ ីសប្មារ់ឱ្យ
អែក្សសរនសរក្សេាវ ិ្  ី សរនសរកូ្សែនែីេបនីោេះប្ស្គយ ំនណាទ ឬរញ្ញា េួយដែរែូ ដែលនយងីនប្រីនៅក្សែ ង C/C++, C#, 
Java ឬ Python ជានែីេ។ 

3.1. Arduino IDE  
IDE មាន្ន័្យថា Integrated Development Environment (IDE) គឺ្ជាក្សេាវ ិ្ ី ដែលនប្រី

បាន្ជាេួយនឹ្ង Windows, macOS, Linux នោយនប្រីភាស្គ Arduino និ្ង Assembly។ វា
នប្រីសប្មារ់សរនសរកូ្សែទាក់្សទងនឹ្ងក្សេាវ ិ្ ីរញ្ញា ឧរក្សរណ៍ឌីជីេល, ឧរក្សរណ៍នវឆ្លា រ និ្ងរ ៉ាូរូរ។ វា
អា នប្រីជាេយួនឹ្ងជាេួយនឹ្ងរ៉ារជានប្ ីន្ែូ  Arduino Uno, Arduino Mega 2560, ESPO 32, 
NANO, Clone Board,។ល។ 
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Verity : នប្រីននាៀងផ្លា រ់ ឬនប្រីជា Compile សប្មារ់ន វ្ីការរំដលង Source code 
upload : នប្រីសប្មារ់ Compile និ្ងupload sketch នៅ Arduino board. 
new: នប្រីសប្មារ់រនងែីរននា Editor េាី 
Open: នប្រីសប្មារ់នរីក្សកូ្សែ េាី  
Save: នប្រីសប្មារ់រក្សាទ ក្ស sketch. 
Serial Monitor: នរីក្ស serial monitor នែីេបនីនី្ទិន្ែន័្យពីក្ស ំពយូទ័រនៅ Arduino Board  
3.2. Python IDE  

Python IDE នប្រីសប្មារ់សរនសរភាស្គ Python ន យីមាន្នប្ ីន្ប្រនភទ ដែលនគ្នប្រីន្ទនពលរ េ របន្ែ
នន្េះ ែូ ជា IDLE, ជានប្ ីន្ប្រនភទ Thonny, PyChar, Visual Studion Code, Jupyter,…។ 
Editor ទាងំនន្េះអន្ ញ្ញា រឱ្យអែក្សសរនសរកូ្សែន្វីការស្គក្សលបង, នប្រី Debug សប្មារ់នេលីពីែំនណីរការនន្ការ
ប្ររិររតិកូ្សែ ន្ងិអា សរនសរក្សេាវ ិ្ ីនែីេបរីញ្ញា ក់្ស ឧរក្សរណ៍នអទប ិប្រូន្ិ   ឬរ ៉ាូរូរែូ ន្ឹង ភាស្គ Arduino ដែរ។ 
3.3. ATMEL STUDIO IDE 

នប្រីសប្មារ់នប្រីភាស្គ Assembly ឬ C/C++ ន្ិងអា សរនសរក្សេាវ ិ្ នីែីេបរីញ្ញា ឧរក្សរណ៍នអទប ិប្រូន្ិ  
ឬរ ៉ាូរូរែូ ន្ងឹ ភាស្គ Arduino ដែរ។ 

 

3.4. UnoArduSim IDE  
វាជាប្រនភទក្សេាវ ិ្ ីក្ស ំពយូទ័ដែលអន្ ញ្ញា រឱ្យនយងីន្វីការសរនសរកូ្សែនោយនប្រីភាស្គ Arduino នែីេបី

នោេះប្ស្គយ ំនណាទឬរញ្ញា ននសងៗ ែូ នៅក្សែ ងភាស្គ Assembly ឬ C ដែរន្ិងន្វីការក្ស ងប្រូល ន្ិងរញ្ញា
នៅនលីឧរក្សរណ៍សិរបន្េិាិរេយួ ំន្ួន្្ំែូ ដែលបាន្នរៀររារ់នៅ ំន្  ខាងនប្កាេ នយងីអា សរនសរក្សេាវ ិ្ ី  
ន្ិងដក្សសប្េួលនោយនប្រី៖  
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- នរីក្ស Edit/View នោយប្ោន់្ដរ   ពីរែងនៅននាកូ្សែននន្(Code Pane) នែីេបីន្វីការសរនសរក្សេាវ ិ្ ី
ននសងៗ។ ន្ិងប្រលរ់នៅកូ្សែននន្វញិ   នលី Accept នែីេបីន្វីការែំនណីរការកូ្សែនៅនលីននានន្េះនោយនប្រី
រញ្ញា  Run  នែីេបនី្វីការរញ្ញា នៅនលីឧរក្សរណ៍ននសងៗ 
- នយងីែំនណីរការេតងេួយជហំាន្ៗនែីេបពីីែំនណីរការកូ្សែតាេរញ្ញា ន្ិេួយៗនោយ   នលី Step-Into   , 
រចឈរ់ែំនណីរការក្សេាវ ិ្ ីនោយ   នលី stop   ឬរនិសរកូ្សែនៅនពលកូ្សែមាន្រញ្ញា នក្សីរនទបងីវញិ   នល ី
Reset  ។  
- UnoArduSim នតល់នូ្វឧរក្សរណ៍សិរបន្ិេិារដែលសំខាន់្ជាងនគ្គឺ្ Arduino Uno ន្ិង Arduino 
Mega2560 ន្ិង ឧរក្សរណ៍រចេូ លឬរនចេញ IO ន្ិង Interface ជាប្រនភទនប្ ីន្ប្រនភទនទៀរ អន្ ញ្ញា រឱ្យ
អែក្សនប្រីប្បាស់នប្ជីសនរសីេក្សនប្រី។ ឧរក្សរណ៍ទាងំនន្េះមាន្ែូ ជាេ៉ាូទ័ DC, េ៉ាូរូ, Button, stepper- េ៉ាូទ័រ, 
ន្ិងេ៉ាូទ័រ servo, ការរង្ហា ញ TFT, I2C, ឌីជីេល, មា៉ា ស ីន្រនងែីររលក្សអាណាឡូក្ស, ឧរក្សរណ៍រពំងសំនឡង 
piezo, អំពូល LED ន្ិង Interface េួយ ំន្នួ្នទៀរ។  រូរខាងនប្កាេជាននាននន្សប្មារ់ន្វីការសរនសរកូ្សែ។ 

4.  ចនសេពន័ធ Arduino  
េូលោា ន្ប្គ្ឹេះក្សែ ងការរនងែីរអន្ គ្េន៍្េួយប្រូវគ្ិរនៅនលីរ ីំន្  ។  ំន្  ទី១ នឈ្នា េះអន្ គ្េន៍្ន្ិេយួៗប្រូវមាន្

នឈ្នា េះពិនសសនៅតាេរញ្ញា ង្ហយក្សែ ងការ ំណា ំប្សួលនប្រី និ្ងរចេ រ់នោយសញ្ញា  () នែីេបរីញ្ញា ក់្សថានឈ្នា េះនៅពី
នប្កាយសញ្ញា នន្េះជានឈ្នា េះអន្ គ្េន៍្។  ំន្  ទី២ អន្ គ្េន៍្ប្រូវមាន្ការឲ្យរនេា ឬោា ន្ឲ្យរនេាអាប្ស័យនលីការនប្រ ី
Return Type។ ន យី ំន្  ទី៣ជារូររាង នន្អន្ គ្េន៍្ដែលប្រូវនប្រីសញ្ញា  { } ដែលនយងីអា សរនសរ ក្សយរញ្ញា  េួយ
ឬនប្ ីន្នៅក្សែ ងសញ្ញា នន្េះ។ 
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នែីេបសីរនសរកូ្សែក្សែ ង UnoArdSim IDE ប្រូវន េះអំពីរ ន្ទសេព័ន្ធនន្ភាស្គ Assembly ឬ Arduino ដែល
បាន្នរៀន្នៅនេនរៀន្ទេី ខ ន្ងិនេនរៀន្រន្ទា រ់។ ន យីការសរនសរក្សេាវ ិ្ ីែំរូងប្រូវស្គា ល់អន្ គ្េន៍្សំខាន់្ៗ ំន្នួ្ពីគ្ ឺ
setup() ន្ិង loop() ន្ិងអន្ គ្េន៍្រន្តរន្ទា រ់នទៀរដែលមាន្នៅក្សែ ងនេនរៀន្នន្េះសប្មារ់ន្វីការ នរសតនៅនលី
ឧរក្សរណ៍រនចេញឬរចេូលេយួ ំន្ួន្។ 

4.1. អនុ្ េន ៍setup() 
 នប្រីសប្មារ់សរនសររញ្ញា  (Instructions) សប្មារ់នោេះប្ស្គយ ំនណាទែូ ដែលនយីងបាន្

សរនសរនៅក្សែ ងភាស្គ Assembly, ការក្សំណរ់រនេាែំរូង,  ក្សំណរ់នជីង Pin នន្រ៉ារ Arduino ន្ិង ជារ់
ទាក់្សទងន្ឹងការែំនទបងីដនែក្សរងឹណាេួយ នន្សមាសភាគ្នអទប ិប្រូន្ិ ននសងៗ។ នៅក្សែ ងអន្ គ្េន៍្នន្េះនយងី
នប្រី Serial Monitor, LCD, TFT ន្ិងឧរក្សរណ៍ែនទនទៀរ ជានអប្ក្សង់រនចេញ ន្ិងរចេូ លរនេាររស់កូ្សែេួយ។ 
វាប្ររិររតិការដរេតងនៅនពលែំនណីរការ(Run)កូ្សែ ឬ     Reset Key នៅនលីរ៉ារ Arduino។ 
4.2. អនុ្ េន ៍loop() 

សប្មារ់សរនសរសំន្ ំ ក្សយរញ្ញា  ឬនៅថា main code នែីេបនី វ្ីការរញ្ញា នៅនលីដនែក្សរងឹ ឬ
នោេះប្ស្គយរញ្ញា ណាេយួប្រូវសរនសរវាក្សែ ងអន្ គ្េន៍្នន្េះ។ វាប្ររិររតរិញ្ញា េួយឬនប្ ីន្េតងន យីេតង
នទៀរជានរៀងរ ូរោា ន្ឈរ់ ែូ ដែលនយងីនប្រីបាន្ while(1) ក្សែ ងភាស្គ C ដែរ។ នែីេបសីរសរក្សេាវ ិ្  ី
Arduino នៅបាន្ប្រូវមាន្អន្ គ្េន៍្ពីរខាងនលី ន្ិង អា រង្ហា ញគ្ំរូែូ ខាងនប្កាេ៖ 

 
 5. ក្េមវធិីមគបើ Edit/View  
 នយងីអា សរនសរ រេួទាងំដក្សសប្េួលក្សេាវ ិ្ ីនោយនប្រីនអប្ក្សង់ែូ បាន្រង្ហា ញតាេរូរខាងនប្កាេ
នោយប្ោន់្ដរ   ពីរែងនៅននាកូ្សែននន្(Code Pane)។ 
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- Compiter: នប្រីសប្មារ់រំដលងក្សេាវ ិ្ ឱី្យនៅជាមា៉ា ស ីន្កូ្សែ 
- Accept: នប្រីសប្មារ់រចេូ លកូ្សែនៅក្សែ ងកូ្សែននន្(Code Pane)។ ក្សែ ងក្សរណីនរីនយងីនប្រីរ៉ារ 

Arduino ពិរប្បាក្សែមាន្ន័្យថារចេូលកូ្សែនៅក្សែ ងនា ក្ស Flash Memory ដែលមាន្ទ ំ ំ៣២ KB  
នន្ ស ីភីយូ ATMEGA328។ នពលក្សេាវ ិ្ ីនៅក្សែ ងកូ្សែននន្នទីរនយីងអា ែំនណីរការបាន្ នោយ
   នលី  ។ 

6. កា មគបើគរសម់សៀម ៀលេ៉ានូីទ័   
នសៀនរៀលេ៉ាូន្ទ័ីរប្រូវបាន្នប្រសីប្មារ់ន្វីការការប្បាប្ស័យទាក់្សទងរវាងរ៉ារ Arduino ន្ិងក្ស ពំយូទ័រឬឧរក្សរណ៍

ននសងនទៀរ។ ប្គ្រ់ Arduino រ៉ារទាងំអស់មាន្យ៉ា ងនហា ណាស់នរនសៀនរៀលេួយ (ប្រូវបាន្នគ្ស្គា ល់ថាជា UART ឬ 
USART): នសៀនរៀល។ វាប្បាប្ស័យទាក់្សទងនៅនលីនជីងពីន្ឌីជីេល ០ (RX) ន្ិង ១ (TX) ក៏្សែូ ជាជាេួយក្ស ពំយូទ័រ
តាេរយៈយូនអសរ ី។ ែូន ែេះប្រសិន្នរីអែក្សនប្រីេ ខង្ហរទាងំនន្េះអែក្សក៏្សេិន្អា នប្រីពីន្ ០ ន្ិង ១ សប្មារ់រចេូ លឬ
ន ញឌីជីេលបាន្ដែរ។ 

នសៀនរៀលេ៉ាូនី្ទ័រ (Serial Monitor) ជាននានអប្ក្សង់រនចេញលទធនល ឬនៅេា៉ាងនទៀរថាជា Output 
Screen ែូ ដែលនយងីនប្រីនៅក្សែ ងភាស្គ Assembly ឬ C ដែរ។ វាេ ខង្ហរសប្មារ់រង្ហា ញនូ្វលទធនល ន្ងិព័រ៌មាន្
ននសងៗ នពលក្សំព ងែំនណីរកូ្សែនៅក្សែ ង Arduino IDE។ នែីេបនីប្រីប្បាស់វាបាន្ ប្រូវអន្ វរតតាេជំហាន្រន្តរន្ទា រ់ែូ 
ខាងនប្កាេ៖ 

1. ប្រូវភាា រ់ Arduino Board ជាេួយន្ឹងក្ស ំពយូទ័រសិន្នោយនប្រីដខស USB។ ន យីប្រង់ Baud Rate ប្រូវ
នប្ជីសក្សណំរ់រនេាឱ្យែូ នៅន្ឹងកូ្សែររស់នយងី ឬសេមាប្រន្ឹងរ៉ារដែលនប្រ។ី 
2. Serial.println ជាអន្ គ្េន៍្ឬរញ្ញា េួយនប្រីសប្មារ់ន្វីការរង្ហា ញរនេានលខ ឬ String នៅនលី 
នសៀនរៀល។ វានសពំី serial Object ដែលនគ្បាន្រនងែីរជានប្ស នៅក្សែ ង Arduino IDE ន្ិងអន្ គ្េន៍្ 
println សប្មារ់រង្ហា ញព័រ៌មាន្នៅនលីនសៀនរៀលន្ិងន្វីការ  េះរន្ទា រ់នោយខណខ ពីោែ នោយសញ្ញា  . ។ 
3. Baud Rate: គ្ឺជានលបឿន្នន្ការរចាូ ន្ទិន្ែន័្យរវាងក្ស ំពយូទ័រ ន្ិងរ៉ារ Arduino នោយមាន្ការនរីក្ស 
Port ន្ិងក្សំណរ់នលបឿន្រចាូ ន្ទិន្ែន័្យ ៩៦០០ bits ក្សែ ងវនិ្ទទ។ី  
 ំដណក្សឯការនប្រីនសៀលនរៀលេ៉ាូន្ីទ័រនៅក្សែ ង UnoArduSim IDE។ វាមាន្ប្រអរ់ TX សប្មារ់រចេូ ល
ទិន្ែន័្យ ន្ិងន្វកីារនន្ីនោយ   នលី ក្សយ TOSEND នែីេបយីក្សទិន្ែន័្យនៅនា ក្សក្សែ ងអងា ងចកំ្សែ ងឈរី 
ATMEGA328P នន្រន្ាេះ Arduino។ នអប្ក្សង់ RX មាន្ននាពណ៌នមា សប្មារ់រង្ហា ញលទធនលនពលក្សេាវ ិ្ ី
េួយបាន្ែំនណីរការរ ួ។  

 6.1. អនុ្េន៍ Serial.begin()  
រនងែីរការទំន្ទក់្សទំន្ងនសៀនរៀលរវាងរន្ាេះ Arduino ររស់អែក្សន្ិងឧរក្សរណ៍ននសងៗនទៀរ។ ការ

នប្រីប្បាស់ទូនៅរំន រ នន្ការទំន្ទក់្សទំន្ងនសៀនរៀលដែលអែក្សន្ឹងរនងែីររវាងរ៉ារ Arduino ន្ិងក្ស ំពយូទ័រររស់
អែក្សតាេរយៈដខសយូនអសរ ី។ 

នៅនពលដែលអែក្សបាន្រនងែរីទំន្ទក់្សទនំ្ងនសៀនរៀលរវាងឧរក្សរណ៍ពីរវាអន្ ញ្ញា រឱ្យឧរក្សរណ៍ទាងំ
ពីរអា ទំន្ទក់្សទំន្ងនោយនប្រកី្សេាវ ិ្ ីនសៀនរៀល។ 
6.2. Serial.print() និង Serial.println() 

វាេ ខង្ហរន្វីការរង្ហា ញទិន្ែន័្យនៅនសៀនរៀលេ៉ាូន្ីទ័រជាអរថរទ ASCII ដែលេន្ សសអា អាន្បាន្។ 
 ក្សយរញ្ញា នន្េះអា មាន្ទប្េង់ជានប្ ីន្។ នលខប្រូវបាន្នបាេះព េពនោយនប្រីរួអក្សសរ ASCII សប្មារ់ខាង់
ន្ីេួយៗ ន យីសរនសរវានៅក្សែ ង “ ” ។  
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Serial.print(val) 
Serial.print(val, format) 

ឧទា រណ៍ទី១: ក្សេាវ ិ្ ីគ្ំរខូាងនប្កាេ ន្វីការរង្ហា ញឃ្លា  Hello RUPP នៅនសៀនរៀល Monitor 
  void setup() { 

Serial.begin(9600);//នរកី្ស usb port ន្ងិក្សណំរ់អហ្វ្តាត ទនិ្ែយ័គ្រិជា9600រ ីរ
ក្សែ ងេយួវនិ្ទទសីប្មារ់ការរចេូលទនិ្ែយ័ឱ្យនសៀនរៀល   

      Serial.println(“Hello RUPP” );//រង្ហា ញរអួក្សសរនៅនលនីសៀនរៀល Monitor  
  } 
  void loop() {} 

      Serial Monitor Output 

 

ឧទា រណ៍ទ២ី: ក្សេាវ ិ្ ីខាងនប្កាេជាការរូក្សនលខពីរ ំន្នួ្នោយរនេាពីរចេូលនៅនល ី Serial 
Monitor: 
int x; រនងែីរអចារិ x សប្មារ់រចេូ លរនេា ំន្នួ្គ្រ់ 
int y; រនងែីរអចារិ y សប្មារ់រចេូ លរនេា នំ្ួន្គ្រ់ 
int r; រនងែីរអចារិ r សប្មារ់រចេូ លរនេា ំន្នួ្គ្រ់ 
void setup() { 
    // put your setup code here, to run once: 

Serial.begin(9600); //នរកី្ស usb port ន្ិង ក្សណំរ់អហ្វ្តាត ទិន្ែ័យគ្រិ9600រ ីរក្សែ ងេយួ 
;វនិ្ទទី (រចេូ ន្)ដែលជានលបឿន្រចេូ លទិន្ែ័យរវាងឧរក្សរណ៍ពីរ  

     Serial.println("Sum of two number");  សប្មារ់រង្ហា ញរួអក្សសរនលsីerial monitor  
     Serial.print("Enter x=");រង្ហា ញ ក្សយ Enter  នៅក្សែ ងសឺនរៀល  
    while(Serial.available()==0){ } រងចកំា    នី យីនន្ីរនេានៅរក្សាទ ក្សBuffer 
      x=Serial.parseInt(); ចរ់យក្សរនេាជា ំន្ួន្គ្រ់ន យីននារនៅ X 
      Serial.print("Enter y=");  
     while(Serial.available()==0){ } 
       x=Serial.parseInt();  
       r=x+y; ការគ្ណន្ទរនេានលរូក្សពីរ នំ្ួន្;  
         Serial.println(r); រង្ហា ញរនេា r នពលដែលរូក្សរ ួន យី } 
void loop(){} 
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6.3. កា មគបើគរស ់Arduino Serial Input   
ការនប្រីប្បាស់អន្ គ្េន៍្ Serial.read() សប្មារ់ន្ទទំិន្ែន័្យពីក្ស ំពយូទ័រឬឧរក្សរណ៍ននសងនៅឱ្យរ៉ារ 

Arduino នោយការទាក់្សទងោែ នប្រីនសៀនរៀលេ៉ាូន្ិទ័រ  នោយអា រចាូ ន្ទិន្ែន័្យេតងបាន្េយួរួនន្នលខនោល
ពីរឬនៅថាេតងបាន្េយួរ ីរ។ 

void setup() { 
  Serial.begin(9600); 
} 
char read_byte = 0; 
void loop() { 

if (Serial.available()>0){//if data is send នរីទិន្ែន័្យប្រូវបាន្នន្ ី
    read_byte = Serial.read(); //ចរ់យក្សរួរអក្សសរដែលបាន្រចេូលនា ក្សក្សែ ងអនេរ read_byte 
    // check if a number was received 
    if ((read_byte >= '0') && (read_byte <= '9')) { 
       Serial.print("Number received: ");//រង្ហា ញឃ្លា  Number received: 
       Serial.println(read_byte);//រង្ហា ញរនេានៅអនេរ read_bute 
    } 
    else { 
       Serial.println("Not a number."); ");//រង្ហា ញឃ្លា  Not a number."); 
    } 
}  

} 

 

7. អនុ្េន៍ PinMode() និង digitalWrite() 
អន្ គ្េន៍្ទាងំពីរនន្េះមាន្ស្គរៈសំខាន់្ណាស់ក្សែ ងការន្វីការនរសតកូ្សែ ន្ិងយល់ពីការនប្រី Arduino IDE 

ន្ិង LED េួយឬនប្ ីន្ និ្ង ែឹងពីរនរៀររចេូ លកូ្សែនៅរ៉ារ។ វាជាប្គ្េឹះែ៏សំខាន់្នពលនយីងសរនសរកូ្សែែំរូង ន្ិង
ជាគំ្រូេួយសប្មារ់ឱ្យនយងីសរនសរកូ្សែរន្តរន្ទា រ់នទៀរនែេីបនីរសឧរក្សរណ៍ជានប្ ីន្នទៀរ។  
 7.1. pinMode () ជាអន្ គ្េន៍្នន្េះសប្មារ់នរីក្សគ្ន្ាឹេះនជងី pin ជាន ញ ន្ិង ូល។ សូេរញ្ញា ក់្សនងដែរថា
នជីងពីងេួយអា ន ញនលខ១ឬ០ ក្សែ ងនប្រីវាជាឌីជីេលពីន្។ ែូន ែេះនែីេបនីរីក្សគ្ន្ាឹេះន ញឬ ូលប្រូវនប្រីអន្ គ្េន៍្នន្េះ។ 
    pinMode(pin, mode) 
    pin នប្រី Digital Pin នរីរ៉ារ Arduino Uno អា នប្រីនលខ ០ ែល់ ១៣។ 
    mode : អា នប្រី OUTPUT or INPUT 

ឧទា រណ៍:  pindMode( 13, OUTPUT); មាន្ន័្យនរកី្សគ្ន្ាេឺះ Pin 13 ជាទសិនៅន ញ។ ែូ ជា
នយីង ង់ន ញពីរន្ារ់ក្សែ ងនាេះនន្ទេះទី១ប្រូវនរីក្សទាវ រសិន្ ន្ិងទី២នទីរនែីរន ញបាន្។ ែូន ែេះការ
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សរនសររញ្ញា នន្េះគ្ឺប្ោន់្ដរនរកី្សនជងី Pin រ៉ា នណាត េះ េនិ្ដេន្មាន្ន័្យថាន្ទទំនិ្ែន័្យន ញនទ។ ដរក្សែ ង
ក្សរណីន្ទនំលខ ១ ឬ ០ ន ញនៅឌីជេីលពនី្ប្រូវសរនសរ digitalWrite (13, 1)មាន្ន័្យន្ទនំលខ១
ន ញនៅ Pin 13 ឬន័្យក្សែ ងអគ្ាិសន្ីនជីងនន្េះមាន្នភាីង ៥ វ ល។ សរ រេក្សនែីេបីន្ទនំលខ១ ឬ០
ន ញនយីងប្រូវនប្រីរញ្ញា ទាងំពីរែូ បាន្នរៀររារ់ខាងនលីោ ់ខារគ្ឺទី១ នរីក្សនជីងពីន្សិន្ នោយ
សរនសរ pindMode( 13, OUTPUT); នៅក្សែ ងអន្ គ្េន៍្ void setup(); ន្ិងទី២ នទីរអា 
ន្ទនំលខ០ ឬ១បាន្ន ញនោយសរនសរ digitalWrite (13, 1) នៅក្សែ ងអន្ គ្េន៍្ void loop() 
នែីេបឱី្យអំពូលរិទឬនរីក្សតាេការក្សំណរ់វនិ្ទទី នៅក្សែ ងអន្ គ្េន៍្ delay();។ ន យីវាជាេូលោា ន្
សំខាន់្ែរូំងសប្មារ់ការង្ហររន្តរន្ទា រ់នទៀរ។ 

 

 
7.2. digitalWrite () ជាអន្ គ្េន៍្រនចេញរនេា ១(ON) ឬ ០(OFF) ពីក្សែ ង Memory នន្ Arduino 
Board (ATME328) នៅនជីង Digital Pin។ នរ ី

  digitalWrite(pin, value) 
  HIGH = ON = 1 = 3-5V 

LOW = OFF= 0 = No Power 
ឧទា រណ៍: digitalWrite(13, 1); មាន្ន័្យថារនចេញនលខ ១ នៅ Pin13។  ន ីយក្សែ ងអគ្ាិ
សន្ីន្វីឱ្យ Pin 13 មាន្ រន្ត 5v។ 

 
digitalRead ()ជាអន្ គ្េន៍្រចេូ លរនេា ១(ON) ឬ ០(OFF) ពីក្សែ ង Digital Pin នៅ Memory នន្
Arduino Board (ATME328) នៅនជីង Digital Pin។ នរ ី

  DigitalRead(pin) 
  HIGH = ON = 1 = 3-5V ;LOW = OFF= 0 = No Power 

ឧទា រណ៍: buttonState = digitaRead(buttonPin); មាន្ន័្យថារចេូ លនលខ ១ ឬ០  នពល
    រ ូរ ង នៅ Pin13។  
ដរក្សរណីនរីក្សគ្ន្ាេឹះ ូលនយីងប្រូវសរនសរ pindMode(13, INPUT);មាន្ន័្យក្សំណរ់នជីងគ្ន្ាឹេះ 
Pin 13 ជាទិសនៅ ូល។ ពីនប្ េះ Pin 13 មាន្ដរេួយវាអា ន្ទនំលខ ១ ឬ ០ ន ញ ន្ិង  ូលសូេ
នេីលរូរខាងនប្កាេ។ ដរក្សែ ងក្សរណីន្ទនំលខ ១ ឬ ០ ន ញប្រវូសរនសរ 
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8. កា មតសក្ដូមដ្នយមគបើអាំពលូ LED  
 8.1. មគបើក្េមវធិី UnoArduSim 

កូ្សែែំរូងនន្េះន្វីការរញ្ញា រិទឬនរីក្សអំពូល Led េួយឬនៅថា Blinking Led នោយឱ្យអំពូលភាឺេួយរយៈ
១ វនិ្ទទ ីន្ិង រិទេួយវនិ្ទទី ប្រូវអន្ វរតតាេជំហាន្ន្ិេួយៗ ែូ ខាងនប្កាេ៖ 

- ជហំាន្ទ១ី:    Mouseពីរែងនៅននាកូ្សែននន្ និ្ងសរនសរកូ្សែតាេគំ្រូែូ ខាងនប្កាេ 

  

 

- ជហំាន្ទ២ី:    នលរីញ្ញា  Compiler នៅខាងស្គត នំែេីបនី្វកីាររំដលងកូ្សែនៅមា៉ា ស ីន្កូ្សែ 
- ជហំាន្ទ៣ី:    នលរីញ្ញា  Accept នែីេបរីចេូ លកូ្សែនៅនា ក្សក្សែ ង Program File នន្ ATMEGA328P 

ដែលមាន្នៅនល ីArduino Board 
- ជហំាន្ទ៤ី:    នលី  (Run) ប្ររិររតកូិ្សែនែីេបបីាន្លទធនលអំពូលរិទឬនរីក្សរយេះនពលក្សែ ង

នពលេួយវនិ្ទទ ី
 

8.2. មគបើក្េមវិធី Proteus 
 8.2.1. ការែនំទបងីដនែក្សរងឹ 
  - ជហំាន្ទ ី១:  ូលក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី Proteus និ្ងរន្ទា រ់នប្ជីសនរសីយក្ស New Protes 
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  - ជហំាន្ទ ី២: ោក់្សនឈ្នា េះ Project ក្សែ ងប្រអរ់ name 
  - ជហំាន្ទ ី៣:    នលី Next  ំន្នួ្រីែង 

- ជហំាន្ទ ី៤: នប្ជីសនរសីយក្ស Create Firmware Project និ្ងប្រង់ Family 
នប្ជីសយក្ស Arduino 
- ជហំាន្ទ ី៥:     Finish និ្ងបាន្ននាែូ ខាងនប្កាេក្សែ ង Tab:Schematic Capture : 

 

  ជហំាន្ទ ី៥:  លំងកូ្សែខាងនប្កាេ 
  void setup() 

{ 
     pinMode(13,OUTPUT);// នរីក្សគ្ន្ាេឹះ pin13 ជាទិសនៅន ញ 

} 
void loop() 
{ 

digitalWrite(13,1);//រនចេញនលខ ១ នៅនជងីpin 13 មាន្រនេានសាីន្ឹង១
នែីេបឲី្យអំពូលភា ឺ
delay(1000);//ឱ្យអំពូលភាឺរយេះនពលេួយវនិ្ទទ ី
digitalWrite(13,0);// //រនចេញនលខ ១ នៅ នជីងpin 13មាន្រនេានសានី្ឹង១ 
នែីេបឲី្យអំពូលរទិ 
delay(1000); //ឱ្យអំពូលរទិរយេះចេំួយវនិ្ទទ}ី 

  8.2.2. ការនប្រ ីArduino Library 
ក្សែ ងក្សរណីនយងី ង់នប្ររីូរដែលមាន្នៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្  ី UnoArduSim នន្ទេះនយងីប្រវូ

អន្ វរតតាេជហំាន្ែូ ខាងនប្កាេ៖ 
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ជហំាន្ទ១ី: ទាញឬ ំលងយក្ស Library ពីទីតាងំណាេួយសប្មារ់រ៉ារ Arduino 
ជហំាន្ទ២ី:    នលី Drive c:\ រ ួនប្ជីសនរសី Program File(x86)  
ជហំាន្ទ៣ី:    នលី Labcenter Electronis  
ជហំាន្ទ៤ី:    នលី Proteus 8 professional ន្ិងនប្ជីសយក្ស DATA ន្ិងរន្ទា រ់
េក្ស    Mouse នលី Library រួ  ំលង ARDUINO.LIB ន្ិង ARDUINO.IDX 

សូេនេលីការនប្ររី៉ារនន្េះក្សេាវ ិ្  ីProteus នៅក្សែ ងឧទា រណ៍ជារន្តរន្ទា រ់ខាងនប្កាេ៖ 
9. មគបើក្េមវធិី Arduino IDE 

ក្សែ ងក្សរណីនយងីមាន្រ៉ារ Arduino ជាក់្សដសតងនយងីសរនសរកូ្សែែូ បាន្នរៀររារ់ខាងនលីោក់្សក្សែ ង 
Arduino IDE ន្ិងនប្ជសីនរសី Serial Port អា ជា COM4, COM4, COM1,…ន្ិងរន្ទា រ់េក្សនឈ្នា េះ Board ដែល
បាន្នប្រីជាក់្សដសតងែូ ជា Arduino/Genuino Uno, Arduino Nano ឬ Arduino/Genuino Mega or 
Mega2560។ 

 9.1. ឧបក្ ណ៍បមចេញបចេូល 
        LCD (Liquid Crystal Display) គ្ឺជាឧរក្សរណ៍
សប្មារ់រង្ហា ញរនេានលខ, សញ្ញា  ន្ិង រួអក្សសរ េក្សនលី
នអប្ក្សង់ LCD នៅនពលអែក្សនប្រីប្បាស់នប្រីវាន្វីអវីេួយ។ 
វាមាន្ជួរនែក្ស ំន្នួ្ 2(0 -1), ជួរឈរ  នំ្ួន្ 16(0-15), 
មាន្ Pins  ំន្ួន្ 16។ នៅក្សែ ង LCD មាន្ Register 
 ំន្ួន្ពីរគ្ឺ Command Register ន្ិង data register.  
 9.1.1. សមាសភាគ្នៅនល ីLCD 
 - Command Register នប្រីនែីេបរីចេូ ល ក្សយរញ្ញា ពិនសសនៅក្សែ ង LCD។  ក្សយរញ្ញា គ្ឺជាសណំ ំ
ទិន្ែន័្យពិនសសន ីយវាប្រូវបាន្នប្រីនែីេបីនតល់ ក្សយរញ្ញា ននាក្សែ ងឱ្យ LCD ែូ ជាឱ្យនអប្ក្សង់ ាស់ផ្លា ស់
នៅជួរទី១, រួអក្សសរទី១, ក្សំណរ់ទសសន៍្ប្ទន្ ិ។ល។ 
 - Data Register នប្រសីប្មារ់នា ក្សទនិ្ែន័្យដែលប្រវូរង្ហា ញ 
 VSS ជា Ground សប្មារ់ន្វកីាររភាា រ់ GND LCD នៅរ៉ារ Arduino ឬឧរក្សរណ៍ននសងនទៀរ 
 VDD: គ្ឺជានជីង VCC នប្រីសប្មារ់នារ់នាង់ថាេពល 5V ឱ្យ LCD  
 VEE: ក្សំណរ់នលីភាពនា យោែ នន្ការរង្ហា ញនលីនអប្ក្សង់ lcd នោយន្វីការផ្លា ស់រតូរថាេពលពីប្រភព 

0V នៅ 5V។ វាប្រូវបាន្នប្រីសប្មារ់ការដក្សរប្េូវក្សប្េិរពន្ាឺនៅនលី LCD។ 
 RS ប្រូវបាន្នគ្ស្គា ល់ Register Select ន យីនប្រីនប្ជីសនរសី Command /data register។ នែេីបី

នប្ជីសនរសី Command Register នន្ទេះ RS មាន្រនេានសាីន្ងឹសូន្យ។  ំដណក្សការនប្ជសីនរសីទិន្ែន័្យ 
Data Register នន្ទេះ RS មាន្រនេានសានី្ឹងេយួ។ 

 RW នប្រីនែីេប ីread / write ទិន្ែន័្យឬរញ្ញា នៅឱ្យ LCD។  នៅនពលដែល low(0v) អែក្សប្រូវបាន្
អន្ ញ្ញា រឱ្យ write ទិន្ែន័្យនៅ LCD។  ន យីនពលដែល high(2.7v នៅ 5v)អែក្សអា  read ទិន្ែ័យ
ពី LCD។ 
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 E(Enable) Pin នន្េះប្រូវបាន្នប្រីនែីេបរីចេូ លទនិ្ែន័្យនៅ Data Register។ រញ្ញា ឧរក្សរណ៍ 
រញ្ញា  LCD ឱ្យរង្ហា ញរួអក្សសរនៅនលី LCD។ 

 D0 – D7 គឺ្ជា pin ដែលនា ក្សទិន្ែន័្យ 8 bit ឬ 4 bit ដែលរចាូ ន្នៅនែីេបីន្វីការរង្ហា ញទិន្ែន័្យ
នៅនលីនអប្ក្សង់នន្ LCD។ នៅក្សែ ងរនរៀរ 8 bit D7 អា ប្រូវបាន្ប្រួរពនិ្ិរយនៅក្សែ ង software នែីេបី
ែឹងថានរី ក្សយរញ្ញា  LCD ឬប្ររិររតិការទិន្ែន័្យបាន្ រ់ដែរឬនទ។  នៅនពលដខសនន្េះគ្ឺ HIGH 
វារង្ហា ញថាប្រររិរតិការ LCD ក្សំព ងែំនណីរការ។ នៅក្សែ ងរនរៀរ 4 bit pin D7 នៅ D4 អា ប្រូវបាន្
នប្រីនែីេបសីរនសរ ក្សយរញ្ញា ឬទិន្ែន័្យណាេួយនៅ LCD។ 

9.1.2. Header File: LiquidCrystal.h 
LiquidCrystal.h គឺ្ជា Library េយួនប្រីសប្មារ់កំ្សណរ់នជីង Pin Arduino ភាា រ់

នៅ LCD ។ ែូន ែេះនែីេបីរចេូ លវាប្រូវសរនសរវា #include<LiquidCrystal.h> សប្មារ់
រនងែីរ Object នឈ្នា េះ lcd ឬនឈ្នា េះននសងក៏្សបាន្រួ យក្សវានសំជាេួយអន្ គ្េន៍្ក្សែ ងភាស្គ 
Arduino នែីេបីបាន្បាន្ជារញ្ញា សប្មារ់ន វ្ីប្រមាណវ ិ្ ីនៅនលី LCD។ ខាងនប្កាេគឺ្
ជាអន្ គ្េន៍្េួយ ំន្នួ្ដែលប្រូវនប្រីវាក្សែ ងការសរនសរកូ្សែ: 

lcd.begin(cols,rows); អន្ គ្េន៍្នន្េះកំ្សណរ់ទំ lំcdដែលបាន្នប្រីដែលមាន្ជរួ
ឈរនិ្ងជរួនែក្ស  

lcd.print(); អន្ គ្េន៍្នន្េះនប្រីសប្មារ់ន វ្ីការរង្ហា ញរអួក្សសរនៅនលី LCD 
lcd.cursor(); សប្មារ់កំ្សណរ់ឱ្យ Cursor នៅទីតាងំននសងៗនៅនអប្ក្សង់ 
lcd.write(); នយងីអា នប្រីអន្ គ្េន៍្នន្េះសប្មារ់ write ប្រនភទនន្

ទិន្ែន័្យ នៅនលីនអប្ក្សង់ែូ ពីសីរ ណា ភាព, GPS,… 
lcd.display();  ន វ្ីការនរីក្ស lcd រន្ទា រ់ពីរិទនោយនប្រីអន្ គ្េន៍្ 

noDislay() 
lcd.home(); កំ្សណរ់ទីតាងំ Cursor នៅ(០,០) ខាង Upper-left 

corner 
lcd.blink(); ន វ្ីការរង្ហា ញ  blink lcd cursor 
lcd.autoscroll(); ន វ្ីការ scroll Screen នោយសវ័យប្រវរតិ 

 ណំា:ំ ការស្គា ល់ Pin នន្ LCD ន្ិងអន្ គ្េន៍្េួយ នំ្ួន្សប្មារ់ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីនលី LCD ន្ិងជា
េូលោា ន្ប្គ្ឹេះែ៏សំខាន់្សប្មារ់នរៀន្ឧរក្សរណ៍ននសងៗេួយ នំ្នួ្នទៀរ។ 
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9.1.3. ក្សេាវ ិ្ នីល ីLCD 
  - Hardware:  ូររ ន្ទដនែក្សរងឹឱ្យបាន្ែូ រូរខាងនប្កាេ 

 
  - coding: នរីក្សក្សេាវ ិ្ ី Arduino រ ួ   នលី FileExample liquidCrystal 
រន្ទា រ់យក្ស HellowWorld  

   / include the library code: 
#include <LiquidCrystal.h> 
// initialize the library with the numbers of the interface pins 
LiquidCrystal lcd(12, 11, 5, 4, 3, 2);//RS,  
void setup() { 
    lcd.begin(16, 2); // set up the LCD's number of columns and rows: 
    lcd.print("hello, world!");}  // Print a message to the LCD. 
void loop() { 
  // set the cursor to column 0, line 1 
  // (note: line 1 is the second row, since counting begins with 0): 
  lcd.setCursor(0, 1); 
  // print the number of seconds since reset: 
  lcd.print(millis() / 1000);} 

9.2. Keypad 
Keypad 4x4 គ្ឺជារន្ាេះនសៀគ្វីេួយដែលនដ ំនឡងីពីរ ូរ ងពីនលខ  0, 1, 2, 3, 4, 5, 6, 7, 8, 9 ន្ិង

អក្សសរ A, B, C, D, *, #.  ។ នប្រីវាសប្មារ់ន្វីការរចេូ លរនេានលខ, អក្សសរ, សញ្ញា ពី Keypad  នៅកាន់្រ៉ារ 
Arduino វាជាឧរក្សរណ៍រចេូ លទិន្ែន័្យសប្មារ់នប្រីប្បាស់នៅនលីឧរក្សរណ៍ដែលរប្េូវឱ្យមាន្ធារ រចេូល
សំខាន់្ៗែូ ជា៖ មា៉ា ស នី្គ្រិនលខ, រញ្ញា ទូរទសសន៍្, មា៉ា ស នី្ ATM, ចក់្សនស្គទាវ រឌជីីេលជានែីេ។ 

 មាន្រ ូរ ង    ំន្នួ្ 16 (0,1,2,3,4,5,6,7,8,9,A,B,C,D,*,#) 
 មាន្ជរួនែក្ស(Rows) ំន្នួ្ 4 (R1-R4) 
 មាន្ជរួឈរ(Colums) ំន្ួន្ 4 (C1-C4) ។ 
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នៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ីខាងនប្កាេនយងីនប្រី Library នឈ្នា េះ Keypad.h នែីេបរីនងែីរ Object 
ដែលមាន្នឈ្នា េះ myKeypad ឬអា ោក់្សនឈ្នា េះននសងៗក៏្សបាន្ សប្មារ់នប្រីជាអន្ គ្េន៍្
ែំនណីរការនៅនលី Keypad។ វាឧរក្សរណ៍រចេូ លេួយនប្រីប្បាស់សប្មារ់ន វ្ីគ្នប្មាង
ននសងៗដែលមាន្នៅក្សែ ងនសៀវនៅនន្េះ នប្ េះថារាល់ការង្ហរជារ់ទាក់្សទងនឹ្ងក្ស ំពយូទ័រ
ស្គថ ររយក្សេានពលរ ន្ទប្រូវមាន្: 
 ១. ឧរក្សរណ៍រចេូ លទិន្ែន័្យ(Input Device) មាន្ែូ ជា Keypad, Senosr 
 ២. ឧរក្សរណ៍ែំនណីរការទិន្ែន័្យមាន្ែូ រ៉ារ Arduino, Raspberry pi, ESP8266 
 ៣. ឧរក្សរណ៍ែំនណីរការរនចេញទិន្ែន័្យមាន្ែូ ជា LCD, Motor Driver 
 ៤. ឧរក្សរណ៍សប្មារ់រក្សាទ ក្សនូ្វព័រ៌មាន្ 
char key = mykeypad.getkey();   //អរនេរ Key សប្មារ់ទទលួរនេា string ពីរញ្ញា  

- Hardware:  ូររ ន្ទដនែក្សរងឹឱ្យបាន្ែូ រូរខាងនប្កាេ 
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- coding: នរីក្សក្សេាវ ិ្ ី Arduino រ ួ   នលី FileExample liquidCrystal រន្ទា រ់ 
#Include<LiquidCrystal.h>   //រចេូ ល Library ររស់ LCD 
#Include<Keypad.h>    //រចេូ លLibraryររស់ Keypad 
Liquid Crystal lcd(3,9,10,11,12,13)   //រនងែីរObject ឬ កំ្សណរ់នជីងឲ្យLCD 
Const byte ROWS =  4   //រំណាងឲ្យ ROW4 ររស់ Keypad 
Const byte COLS = 4   //រំណាងឲ្យCOLS4 ររស់ Keypad 
Char keys [ROWS][COLS]= { 
 {‘7’,’8’,’9’,’/’}, 
 {‘4’,’5’,’6’,’*’} 
 {‘1’,’2’,’3,’-’}, 
 {‘X’,’0’,’=’,’+’}, 
 };   //កំ្សណរ់ Keys ជា String ដែលសប្មារ់ការ   នៅនលី Keypad 
byte rowpin [ROWS] = {0,1,2,3};   //កំ្សណរ់Arrayនា ក្សសំណ ំ ធារ  0,1,2,3 ដែល
ជាPin //ររស់Arduinoសប្មារ់រភាា រ់ពីROWSររស់ Keypad នៅ Arduino  
byte colpin [COLS] = {4,5,6,7};   //កំ្សណរ់Arrayនា ក្សសំណ ំ ធារ  4,5,6,7 ដែល
ជាPIN  //ររស់Arduinoនែីេបរីភាា រ់ Columns ររស់ Keypad នៅ Arduino 
Keypad mykeypad = Keypad(makeKeypad(Keys),rowPins, Colpin, Rows, 
Cols);  //រនងែីរ MyKeypad  Object សប្មារ់នសជំាេួយនិ្ងអន្ គ្េន៍្ក្សែ ង 
Keypad នែីេប ី//ន វ្ីការ   item នៅក្សែ ងវង់ប្ក្ស ក្ស 
void  setup(){ 
            lcd.begin(16,2); //កំ្សណរ់ទំ  ំLCD ដែលមាន្ជរួឈរ១៦និ្ងជរួនែក្ស២ 
            lcd.setCursor(2,0);  //កំ្សណរ់ទីតាងំCursor នៅជរួឈរទី២,ជរួនែក្ស ០ 
            lcd.print(“Hello   User”);   //រង្ហា ញឃ្លា  Hello User នៅនល ីLCD 
            delay(2000);   //ពន្ានពលរយេះ 2 វនិ្ទទី        
            lcd.clear();   //ន វ្ីការសំអារ screen LCD 
} 
void loop{ 
char key = mykeypad.getkey(); //អរនេរ Key នា ក្សរនេាstring ពីនពល   Key 
 If(key){ 
  lcd.print(key);}} 

9.3. IR Infrared Sensor 
IR ជាឧរក្សរណ៍អ ីន្ហ្វ្ហាវ នរ ៉ាែនសន្ស័រគ្ឺជាឧរក្សរណ៍នអឡិ ប្រូនិ្ ដែលរនចេញនែីេបី

ែឹងអំពីទិែាភាពខាេះនន្េជឈោា ន្ជ ំវញិ។ ឧរក្សរណ៍នន្េះអា វាស់កំ្សនៅនន្វរថ ក៏្សែូ ជារាវរក្ស លន្ទ។ 
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ឧរក្សរណ៍ចរ់សញ្ញា ប្រនភទទាងំនន្េះវាស់ដរការំសាីអ ីន្ហ្វ្ហាវ នរ ៉ាែជាជាងរនចេញវា ដែលនៅថា
ឧរក្សរណ៍IRអក្សេា ជា្េាតានៅក្សែ ងវសិ្គលគ្េអ ីន្ហ្វ្ហាវ នរ ៉ាែវរថ ទាងំអស់រនចេញទប្េង់វទិយ សក្សេាក្សនដដ ។ 

  
- ឧរក្សរណ៍រចាូ ន្ពន្ាឺអ ីន្ហ្វ្ហាវ នរ ៉ាែគឺ្ជាឧរក្សរណ៍រនចេញពន្ាឺ (LED) ដែល

រនចេញការំសាីអ ីន្ហ្វ្ហាវ នរ ៉ាែ។ ែូន ែេះពួក្សនគ្ប្រូវបាន្នគ្នៅថា IR LED។ នទាេះរីជាអំពូល
នអឡ ិប្រូនិ្  IR នេីលនៅែូ ជាអំពូល LED ្េាតាក៏្សនោយការំសាីដែលរនចេញនោយ
វាេិន្អា នេីលន ញីនោយដភែក្សេន្ សសនទ។ 

- អែក្សទទលួអ ីន្ហ្វ្ហាវ នរ ៉ាែប្រូវបាន្នគ្នៅថាឧរក្សរណ៍ចរ់សញ្ញា អ ីន្ហ្វ្ហាវ នរ ៉ាែនងដែរ
នៅនពលដែលពួក្សនគ្រក្សន ញីវទិយ សក្សេាពីឧរក្សរណ៍រចាូ ន្ IR។ អែក្សទទួល IR េក្សក្សែ ង
ទប្េង់ជាមា៉ា ស ីន្កូ្សែ។ មា៉ា ស ីន្េរអ ីន្ហ្វ្ហាវ នរ ៉ាែមាន្ភាពខ សដរាក្សពីឌីជីេលរូរេរ្េាតានៅ
នពលេររូរបាន្រូរភាពោក់្សក្សែ ងអងា ងច។ំ IR Recdiver នៅនពលនគ្បាន្ជួរដរការំសាី
អ ីន្ហ្វ្ហាវ នរ ៉ារនងែីរបាន្ជារ ងសយ ងគិ្រជាវ ល ន យីរំដលងនៅរនេា Analog។ 

o ការែនំទបងីដនែក្សរងឹតាេររូខាងនប្កាេ នោយ pin6 នៅ IN1, pin5នៅ IN2, ន្ងិ pin4 នៅ 
IN3, pin3នៅ IN4 

o ក្សេាវ ិ្  ី
int irPin = 3;  //ប្រកាសអនេរ irPin ភាា រ់នៅ Pin 13 
int ledPin =12;//ប្រកាសអនេរ ledPin ភាា រ់នៅ Pin 12 
void setup() { 
  Serial.begin(9600); //នរីក្ស Serial port ន្ិងក្សណំរ់នលបឿន្ ៩៦០០ ក្សែ ងេួយវនិ្ទទ ី
  pinMode(irPin, OUTPUT); //ក្សណំរ់ irPin ជាទសិនៅន ញ 
  pinMode(ledPin, OUTPUT);//ក្សំណរ់ ledPin ជាទិសនៅន ញ 
} 
void loop() { 
  int z=digitalRead(irPin); //ន្វីការចរ់រនេាន យីនា ក្សនៅក្សែ ង z 
  if(z==1){ 
    digitalWrite(ledPin,1);} // រនចេញរនេានៅ ledPin នែីេបនីរីក្សអពូំល 
  if(z==0){ 
    digitalWrite(ledPin,0); }}// រនចេញរនេានៅ ledPin នែីេបរីិរអំពូល 
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9.4. Motor Driver 
វាគ្ឺជា driver ដែលអា ឱ្យនយីងប្គ្រ់ប្គ្ងនលបឿន្, ទិសនៅសប្មារ់ Motor ទាងំពីរ ន្ិងវាប្រភព

នតល់នភាីង ៥ វ លនៅឱ្យ Arduino Board។ នៅនលី Motor driver នន្េះគ្ឺមាន្ Pin OUT1 ន្ិង OUT2 សប្មារ់
ភាា រ់នៅ MotorA ន្ិង Pin OUT3 ន្ិង OUT4 សប្មារ់ភាា រ់នៅ MotorB។ Power Pin មាន្ពីរគ្ឺ ១២វ ល 
ន្ិង GND នប្រីសប្មារ់រចេូ លនភាីងចរ់ពី ៦ វ ល នៅ ១២ វ លពី battery ន្ិងមាន្នភាីងន ញ ៥ វ លេយួ។ 
 ំដណក្សឯ Pin ភាា រ់នៅ Arduino Board មាន្ ENA, IN1, IN2, IN3, IN4 ន្ិង ENA។ នោយ ENA Pin 
ឱ្យ MotorA ែំនណីរការ ន្ិង IN1, IN2 ទទួលរនេា 0 ឬ 1 នែេីបឱី្យវលិនៅេ ខឬេយនប្កាយ។  ំដណក្ស ENB Pin
ឱ្យ MotorB(តាេរូរនៅខាងស្គត )ំ ែំនណីរការ ន្ិង IN3, IN24 ទទួលរនេា 0 ឬ 1 នែីេបី ឱ្យវលិនៅេ ខឬ
េយនប្កាយ។  ូរនេីលរូរខាងនប្កាេនែីេបីយល់ពីែំនណីរការនន្នជីង Pin ទាងំនន្េះ ន្ងិន្វីការនរសវានៅ
ក្សេាវ ិ្ ី Proteus: 

- នជីង 12V ភាា រ់នៅប្រភពនភាងី ១២ វ ល 
- នជីង GND ភាា រ់នៅប្រភពនភាីង GND 
- 5V ជានភាីងន ញសប្មារ់ភាា រ់ទBីoard 
- នពល IN1=1 ន្ិង IN2=0 េ៉ាូទ័រវលិតាេប្ទន្ិ 
ន្ទទបកិា 
-នពល IN3=0 ន្ិង IN4=0 េ៉ាូទ័រវលិតាេទិសនៅ
រហ្វ្ញ្ញេ សវញិ 

 
 ឧទា រណ៍: ខាងនប្កាេគ្ឺជាការសរនសរក្សេាវ ិ្ ីក្សំណរ់រនេា 0 ន្ិង 1 ោក់្សនៅក្សែ ងរ៉ារ 
Arduino  ន្ិងនពលែំនណីរការវានតល់រនេាទាងំនន្េះឱ្យេ៉ាូទ័រ Driver។ ខ សពីរូរក្សែ ងតារាងរនេា 0 ន្ិង 
1 គ្ឺនតល់នោយនប្ររីនេារក្សែដែលមាន្នឈ្នា េះ LOGICSTSATE។ 

o  ការែនំទបងីដនែក្សរងឹតាេររូខាងនប្កាេ នោយ pin6 នៅ IN1, pin5នៅ IN2, ន្ងិ pin4 នៅ 
IN3, pin3នៅ IN4 

 

o  ក្សេាវ ិ្  ី
int in1 =6; //ប្រកាសអនេរ Pin6 ភាា រ់នៅ in1 
int in2 =5; //ប្រកាសអនេរ Pin5 ភាា រ់នៅ in2 
int in3 =4; //ប្រកាសអនេរ Pin4 ភាា រ់នៅ in3 
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int in4 =3; //ប្រកាសអនេរ Pin3 ភាា រ់នៅ in4 
void setup(){ 
   pinMode(in1, OUTPUT); //នរីក្សគ្ន្ាឹេះ Pin1 ជាទិសនៅន ញ 
   pinMode(in2, OUTPUT); //នរីក្សគ្ន្ាឹេះ Pin2 ជាទិសនៅន ញ 
   pinMode(in3, OUTPUT); //នរីក្សគ្ន្ាឹេះ Pin3 ជាទិសនៅន ញ 
   pinMode(in4, OUTPUT); //នរីក្សគ្ន្ាឹេះ Pin2 ជាទិសនៅន ញ} 

  void loop(){ 
   // motor A ដែលមាន្ in1, in2 ប្រូវបាន្វលិនៅេ ខ 
    digitalWrite(in1,1); 
    digitalWrite(in2,0); 
    // motor B ដែលមាន្ in3, in4 ប្រូវបាន្វលិនៅេ ខ 
    digitalWrite(in3,1); 
    digitalWrite(in4,0); } 
} 

9.5. Buzzer  
 នៅក្សែ ងការ ំន្  នន្េះនយងីនឹ្ងនរៀន្ពីរនរៀរនប្រីឧរក្សរណ៍រំពងសំនទបង buzzer ឬ piezo 
speaker ជាេួយនឹ្ង Arduino។ ឧរក្សរណ៍ Buzzers អា រក្សបាន្នៅក្សែ ងឧរក្សរណ៍នរាទិ៍ក្ស ំពយូទ័រ, 
ក្សេាវ ិ្ ីកំ្សណរ់នពលនវលា និ្ងការរញ្ញា ក់្សពីការរចេូ លររស់អែក្សនប្រីប្បាស់ែូ ជាការ    Mouse ឬ 
keystroke។ ការនប្រីប្បាស់ឧរក្សរណ៍នន្េះនយងីនប្រីអន្ គ្េន៍្ពីរគឺ្ tone()និ្ង noTone()។ 

 - tone():  ន វ្ីការននី្ 1KHz=1000 សំនលង signal នៅ pin 9 នន្ Arduino 
 - noTone(): ន វ្ីការរិរសំនលង 
 - ក្សែ ងក្សរណីនយងីោា ន្រ៉ារ Arduino នោយអា នប្រីក្សេាវ ិ្ ី UnoArduSim ឬក្សេាវ ិ្ ី 
Proteus ជំន្សួវញិ។ ឧទា រណ៍ខាងនប្កាេន វ្ីការនរស Buzzer ជាេយួនឹ្ង Arduino នោយ
ប្ោន់្ដរភាា រ់pin 9 arduino នៅនជីង + នន្ buzzer និ្ងនជីងែក្ស Buzzer ភាា រ់នៅ GND។  

 const int buzzer = 9; //buzzer to arduino pin 9 
void setup(){ 
   pinMode(buzzer, OUTPUT); // Set buzzer - pin 9 as an output 
} 
void loop(){ 
   tone(buzzer, 1000); // Send 1KHz sound signal... 
   delay(1000);        // ...for 1 sec 
   noTone(buzzer);     // Stop sound... 
   delay(1000);        // ...for 1sec  
}  
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9.6. មសនស ័សតីុណហ ភាព 
DHT11គ្ឺជាឧរក្សរណ៍ចរ់សញ្ញា សីរ ណា ភាព ន្ិងសំនណីេដែលប្រូវបាន្នប្រីជាទូនៅ។ឧរក្សរណ៍នន្េះ

ភាា រ់េក្សជាេួយអ NTC ន្វីការវាស់សីរ ណា ភាព ន្ិងឧរក្សរណ៍ប្រួរពិនិ្រយខាែ ររូ  ៨ រ ីរនែីេបីនតល់រនេា
សីរ ណា ភាពន្ិងសំនណីេជាទនិ្ែន័្យនសៀនរៀល។ ឧរក្សរណ៍នន្េះក៏្សប្រូវបាន្ប្ក្សិរតាេខាែ រពីនរាង ប្ក្សនងដែរ
ដែលជាន រ ែូន ែេះង្ហយប្សួលក្សែ ងការន្វអីន្តរក្សេាជាេយួឧរក្សរណ៍ប្ររួពនិ្ិរយ Microcontrollers ននសងនទៀរ។ 
ឧរក្សរណ៍នន្េះអា វាស់សីរ ណា ភាពពី ០ អងានសនៅ ៥០ អងានសន្ិងសំនណីេព ី ២០% នៅ ៩០% 
ជាេួយន្ឹងភាពប្រេឹប្រូវនន្ ១ អងានសន្ិង± ១%។ ែូន ែេះប្រសិន្នរីនយងីក្សំព ង ង់វាស់ដវងនៅក្សែ ងជួរនន្េះ
នន្ទេះឧរក្សរណ៍ចរ់សញ្ញា នន្េះអា ជាជនប្េីសប្រឹេប្រូវសប្មារ់ការង្ហរររស់នយងី។ 

-VCC ជានជីងនប្រី ៥ វ ល សប្មារ់ភាា រ់នៅ 
៥ វ ល Arduino 
-GND ជានជីងនប្រី GND សប្មារ់ភាា រ់នៅ 
GND Arduino 
-DOUT ជានជីងសប្មារ់រចេូលទិន្ែន័្យ 

 

-ដនែក្សរងឹន្វីការរភាា រ់ដនែក្សរងឹតាេរូរខាងនប្កាេ  

 

-ក្សេាវ ិ្ ី 
// Example testing program DHT humidity/temperature sensors 
#include "DHT.h" 
#define DHTPIN 2   // Digital pin connected to the DHT sensor 
// Uncomment whatever type you're using! 
#define DHTTYPE DHT11   // DHT 11 
DHT dht(DHTPIN, DHTTYPE); 
void setup() { 
  Serial.begin(9600); 
  Serial.println(F("DHTxx test!")); 
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  dht.begin(); 
} 
void loop() { 
  // Wait a few seconds between measurements. 
  delay(2000); 
  // Reading temper or humidity takes about 250 milliseconds! 
  // Sensor readings may also be up to 2 seconds 'old'  
  float h = dht.readHumidity(); 
  // Read temperature as Celsius (the default) 
  float t = dht.readTemperature(); 
  // Read temperature as Fahrenheit (isFahrenheit = true) 
  float f = dht.readTemperature(true); 
  // Check if any reads failed and exit early (to try again). 
  if (isnan(h) || isnan(t) || isnan(f)) { 
    Serial.println(F("Failed to read from DHT sensor!")); 
    return; 
  } 
  // Compute heat index in Fahrenheit (the default) 
  float hif = dht.computeHeatIndex(f, h); 
  // Compute heat index in Celsius (isFahreheit = false) 
  float hic = dht.computeHeatIndex(t, h, false); 
  Serial.print(F("Humidity: ")); 
  Serial.print(h); 
  Serial.print(F("%  Temperature: ")); 
  Serial.print(t); 
  Serial.print(F("°C ")); 
  Serial.print(f); 
  Serial.print(F("°F  Heat index: ")); 
  Serial.print(hic); 
  Serial.print(F("°C ")); 
  Serial.print(hif); 
  Serial.println(F("°F")); 
} 

9.7. Gas Sensor  
ឧរក្សរណ៍ចរ់សញ្ញា ឧសា័ន្ប្រូវបាន្នគ្រក្សន ីញសមាសធារ ង្ហយន្ឹងរងែជាន រ ; នៅនពល

ទាក់្សទងន្ឹងរាងកាយេន្ សសទាងំនន្េះអា ជាក្សាិន្ទឹក្សនន្ទេ, ដនសង, នញីសនក្សាៀក្សឬែក្សែនងាីេន ញ ូល។ 
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វាែំនណីរការែូ ជាប្ េ េះនអឡិ ប្រូន្ិ ដែលអា  ក់្សបាន្ដែលប្រូវបាន្នគ្នៅថា “នអឡិ ប្រូន្ិ ” ។ 
វាមាន្នជីងរគី្ឺ VCC, OUT ន្ងិ GND។ 

- ដនែក្សរងឹន្វីការរភាា រ់ដនែក្សរងឹតាេរូរខាងនប្កាេ 

 

- ក្សេាវ ិ្ ីវ ិ្ ីគ្ំរូសប្មារ់ន្វីការចរ់សញ្ញា  ន្ិងរង្ហា ញនៅនល ីlcd 
#include <LiquidCrystal.h> 
LiquidCrystal lcd(7, 6, 5, 4, 3, 2); 
#define MQPin A0 
#define buzzer 1 
 
void setup() { 
   lcd.begin(16, 2); 
   pinMode(MQPin, INPUT_PULLUP); 
   pinMode(buzzer, OUTPUT); 
    lcd.setCursor(5, 0); 
    lcd.print("GAS"); 
    lcd.setCursor(3, 1); 
    lcd.print("DETECTOR"); 
    delay(1000); 
    lcd.clear(); 
} 
 
void loop() { 
int gas_value = digitalRead(MQPin); 
if(gas_value==HIGH) 
{ 
  digitalWrite(buzzer, HIGH); 
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  lcd.setCursor(6, 0); 
  lcd.print("GAS"); 
   lcd.setCursor(3, 1); 
  lcd.print("DETECTED"); 
  delay(200); 
  lcd.clear(); 
  delay(200) }; 
else{ 
 lcd.clear(); 
 digitalWrite(buzzer, LOW);  
}} 
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សណួំរ ន្ងិ លហំារ់ 
1. ែូ នេត ដែលនៅ Microcontroller? វាមាន្រ៉ា ន្ទា ន្ប្រនភទ? នឈ្នា េះអវខីាេះ? 
2.  ូរនប្រៀរន្ៀរលក្សខណៈខ សោែ រវាង Microcontroller ន្ិង Microprocessor? 
3.  នរី  Microcontroller  អា រនងែីរបាន្ជាក្ស ំពយូទ័រដែរឬនទ?  ូររញ្ញេ ក់្សពីេូលន រ ? 
4. ែូ នេត ដែលនៅថា Arduino IDE? នរីវាមាន្រ៉ា ន្ទា ន្ប្រនភទ? នឈ្នា េះអវីខាេះ? 
5. នគ្នប្រី UnoArduSim IDE សប្មារ់ន្វអីវ?ី ន្ិងនែីេបសីរនសរកូ្សែប្រូវន្វីែូ នេត ? 
6.  ូរន្ិយយពេី ខង្ហរនន្ Arduino Uno នប្រីក្សែ ង UnoArduSim? ន្ិងពន្យល់ពីរនួ្ទទីនន្ (a). digital 

pin, (b).Analog pin; (c).Reset key; (d).Led Pin13; (e).(f). Usb port ដែលមាន្នៅនលីរ៉ា
រ Arduino Uno ឱ្យបាន្នក្សាេះក្សាយ? 

7.  ូរនប្រៀរន្ៀរលក្សខណៈខ សោែ រវាង Arduino Mega2560 ន្ិង arduino Uno? 
8.  ូរន្ិយយពីនឈ្នា េះ ន្ងិេ ខង្ហរដនែក្សរងឹដែលមាន្ក្សែ ង CPU ATMEGA328? 
9.  ូរន្ិយយពីនឈ្នា េះ ន្ិងនរៀររារ់ពីេ ខង្ហរនន្ឧរក្សរណ៍ I/O(lcd, i2c, led, push, switch, TFT lcd, 

serial monitor, dc motor, servo motor, 7 segment, dot matrix, Buzzer, …)ដែលនប្រីជាេួយ
ន្ឹង UnoArduSim simulator?ន្ិងសរនសរកូ្សែនអាយឧរក្សរណ៍ន្ិេយួៗែំនណីរការ។ 

10.  ូរន្ិយយពីេ ខង្ហរនន្អន្ គ្េន៍្ (a).setup(), (b).loop(), (c).pinMode(), ន្ិង 
(d).digitalWrite()? 

11. នរីប្រូវន្វីែូ នេត នែីេប ីUpload Code ពីក្ស ំពយូទ័រ នៅ Arduino Board? 
12.  ូរសរនសរ Statement តាេរូរខាងនប្កាេ៖ 

  

 

13.  ូរសរនសរកូ្សែនែីេប៖ី 
a. នែីេប ី  រនេាពី Keyboard ន្ិងន្វីការរង្ហា ញរនេាន្ិេយួៗនៅនលី LCD  
b. ន្វីការរញ្ញា  Motor ពីរនៅេ ខនពល   នលខ ១ ក្សែ ង Serial Monitor  
c. ន្វីការរិរអំពូល ឬនរកី្សនពល   នលខ ១ ឬ០ ក្សែ ង Serial Monitor  
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មេម ៀនទី ៨ ភាស្គ Arduino   

   ការសរនសរក្សេាវ ិ្ ី Arduino ឬនៅេ៉ាាងនទៀរថា Arduino Sketch នន្ទេះប្រូវនប្រីរ ន្ទសេព័ន្ធភាស្គ 
C/C++ ន្ិងការនប្រីប្បាស់អន្ គ្េន៍្, រនេា(variable ន្ិង constants) ន្ិង ស្គថ ររយក្សេានន្ Arduino Board  ដែលជា
េូលោា ន្ប្គ្ឹេះយ៉ា ងសំខាន់្នែីេបរីនងែីរក្សេាវ ិ្ ីទាក់្សទងន្ងឹការនោេះប្ស្គយ ំនណាទ ន្ិងន្វកីាររញ្ញា  ន្ិងក្ស ងប្រលូនៅ
នលីដនែក្សរងឹររស់ Arduino Board ន្ិងឧរក្សរណ៍ែនទនទៀរដែលបាន្រភាា រ់ជាេួយន្ឹងវាឱ្យែំនណីរការនៅបាន្។ 
ការន េះសរនសរក្សេាវ ិ្ ីនៅក្សែ ងភាស្គនន្េះ ឆ្លរ់ន េះ យល់ ន្ិងអា សរនសរបាន្នន្ទេះប្រវូន េះសរនសរក្សេាវ ិ្ ីក្សែ ងភាស្គ C។ 
នយងីអា សរនសរកូ្សែនោយនប្រីក្សភាស្គ Asm ជួលែល់ក្ស ងប្រូល ន្ិង ែំនណីរការដនែក្សរងឹបាន្នលឿន្រំន រ ជាជាងនប្រី
ភាស្គ C។ 

 
1. Compiler 

Compiler គ្ឺជាក្សេាវ ិ្ ីេួយន្វីការរក្សដប្រក្សេាវ ិ្ ីទាងំេូលនៅជាភាស្គដែលមា៉ា ស ីន្អា យល់បាន្។ វាក្សេាវ ិ្ ី
 ងប្ក្សងក្សេាវ ិ្ ីក្ស ពំយូទ័រដែលរក្សដប្រ( ងប្ក្សង)កូ្សែប្រភពដែលសរនសរជាភាស្គក្សប្េិរភាស្គ Arduino ន្ិងភាស្គ 
Assembly នៅជាសំណ ំ នន្ ក្សយរញ្ញា ជាភាស្គមា៉ា ស ីន្ដែលអា យល់បាន្  នោយស ីភីយូររស់ក្ស ំពយូទ័រឌីជីេល។ 
វាគ្ឺជាក្សេាវ ិ្ ី្ំណាស់ដែលមាន្ការពិន្ិរយក្សំ  សន្ិងសេរថភាពននសងនទៀរ។ 
2. សញ្ជា គបមាណវិធី(Operator) 
 វានប្រីសប្មារ់ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីគ្ណិរវទិានែីេបរីក្សលទធនលន ញពីក្សនន្ាេគ្ណន្ទេួយ ន្ងិរក្សលទធនលពិរ 
េិន្ពិរនន្ក្សនន្ាេនប្រៀរន្ៀរ។ ន្ិេាិរសញ្ញា ដែលមាន្រន្តរន្ទា រ់ក្សែ ងតារាងែូ បាន្រង្ហា ញខាងនប្កាេសំខាន់្
នប្របី្បាស់នែីេបរីនងែីរក្សនន្ាេគ្ណិរ រក្សែវទិា ន្ិងក្សនន្ាេលក្សខខណឌ នប្រីប្បាស់ក្សែ ងការសរនសរកូ្សែនៅក្សែ ង Arduino។ 
សញ្ញា ប្រមាណវ ិ្  ីគ្ឺជាន្េិិរតសញ្ញា ដែលប្បារ់អែក្ស ងប្ក្សង នែីេបអីន្ វរតេ ខង្ហរគ្ណិរវទិា ឬរក្សែវទិា ជាក់្សលាក់្ស។  

 Arithmetic  
 Comparison Operators 
 Boolean Operators 
 Bitwise Operators 
 Compound Operators 
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3. អមេ (Variable) 

3.1. កា មគបើអមេ  
អនេរនប្រីប្បាស់នៅក្សែ ងការសរនសរក្សេាវ ិ្ ីនែេីបរីក្សាទ ក្សនូ្វរនេា សប្មារ់ន្វបី្រមាណវ ិ្ នី្ពវន្ត, រក្សែវទិា ន្ិង

ប្រមាណវ ិ្ ីននសងៗែនទនទៀរ។ វាតាងឱ្យនលខអាសយោា ន្ររស់ Memory នែីេបនីា ក្សរនេានៅនពលក្សេាវ ិ្ េីួយប្រូវ
បាន្ Compile រ ួ។ ឧទា រណ៍នៅក្សែ ងភាស្គ Assembly នរីនយងីប្រកាស: 

age  db 21 ; ប្រកាសអនេរ age ទំ  ំ1 byte ន្ិងនា ក្សនលខ 21។ នពល Compiler អនេរ age នៅជានលខ
អាសយោា ន្( Address)1200h ន្ិងនប្រី Memory  ំន្ួន្េួយទីតាងំររូខាងនប្កាេ៖ 

 
char x= 21 ក្សែ ងភាស្គ C ក៏្សមាន្ន័្យប្រហាក់្សប្រដ លន្ឹងក្សរណីខាងនលីដែរ។ 
3.2. គបមភទទនិននយ័ 
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ប្គ្រ់អនេរទាងំអស់ប្រូវមាន្នឈ្នា េះ ន្ិង ប្រនភទទិន្ែន័្យ(char, int, long int)នប្រីសប្មារ់សមាា ល់នន្
ប្រនភទអនេរដែលប្រូវនា ក្សនលខជា ំន្ួន្គ្រ់, ទសភាគ្ ន្ិង អក្សសរ ន្ិងទំ ដំែន្ក្សំណរ់ដែលប្រូវនា ក្សនៅក្សែ ង Memory។ 
តារាងខាងនប្កាេរង្ហា ញពបី្រនភទទិន្ែន័្យនប្រីក្សែ ង Arduio IDE: 

 
ឧទា រណ៍: int ledPin = 13; នប្រីនឈ្នា េះអនេរ ledPin តាងឱ្យអំពូល LED េួយ ន យីភាា រ់នៅនជងី
13 ឬអា ន្ិយយខាថីាក្សណំរ់ LED ភាា រ់នៅកាន់្ Pin 13 (sets led to pin 13)។  
 int buttonPin = 12; ប្រកាសនឈ្នា េះអនេរ buttonPin តាងឱ្យ button េួយន យីភាា រ់នៅ pin 12 ។ 
ឬអា ន្ិយយខាីថាក្សណំរ់ button ភាា រ់នៅកាន់្ Pin 12 (sets led to pin 12)។ 
អន្ វរតទ1ី: ក្សេាវ ិ្ ី(Sketch)ខាងនប្កាេរង្ហា ញពីការនប្រីប្បាស់អនេរនា ក្សរនេានែីេបយីក្សនៅែំនណីរ
ការជាេួយ Arduino Board ន្ឹងនសៀនរៀលេ៉ាូន្ីទ័រដែលជា Output Screen នប្រីនៅក្សែ ង Arduino IDE។ 
//Declares Goble Variable 
int num1 = 1000; //ប្រកាសរនេាអនេរ num1 =1000 
int num2 = 2000; //ប្រកាសរនេាអនេរ num1 =1000 
int sum =0 ; 
void setup() { 
     // open the serial port at 9600 bps: 

Serial.begin(9600); //នរកី្ស Serial port ន្ងិក្សណំរ់អហ្វ្តាត ទនិ្ែយ័គ្រិជា9600រ ីរក្សែ ងេយួវនិ្ទទ ី 
    sum = num1 + num2;  //ការរូក្សនលខព ីនំ្នួ្ 
    Serial.print(num1); // រង្ហា ញរនេា num1 នៅនលនីសៀនរៀលេ៉ាូន្ទ័ីរ 
    Serial.print("+"); // រង្ហា ញសញ្ញា  + នៅនលនីសៀនរៀលេ៉ាូន្ទ័ីរ 
    Serial.print(num2); // រង្ហា ញរនេា num2 នៅនលនីសៀនរៀលេ៉ាូន្ទ័ីរ 
    Serial.print("=");// រង្ហា ញសញ្ញា  នៅនលនីសៀនរៀលេ៉ាូន្ទ័ីរ 
    Serial.print(sum); 
} 
void loop() {   
} 
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Outpupt On Serial Monitor 

 
អន្ វរតទ២ី: ក្សេាវ ិ្  ី Arduino សប្មារ់ការអន្ វរតនន្េះនោយរចេូ លរនេា ំន្ួន្ទសភាគ្ែូ រង្ហា ញខាង
នប្កាេនែីេបរីក្សេ្យេភាគ្នន្ពិន្ា  រីេ ខវជិាា  Math, English ន្ិង khmer: 
void setup() { 
  //Declares Local Variable 
   float math =6.50 ; //ប្រកាសរនេាអនេរ  math =6.50 
  float english=7.25 ; //ប្រកាសរនេាអនេរ  english=7.25 
   float khmer = 8.75 ; //ប្រកាសរនេាអនេរ  khmer = 8.75 
   float average = 0;  
     average = (math+english+khmer)/3; 
     Serial.begin(9600); //នរីក្ស usb នរន្ងិក្សណំរ់អហ្វ្តាត ទិន្ែ័យគ្រិជា9600រ ីរក្សែ ងេួយវនិ្ទទី 
 Serial.print("Average ="); 
     Serial.println(average); // រង្ហា ញរនេា average នៅនលីនសៀនរៀលេ៉ាូន្ីទ័រ 

} 
void loop() { 
} 
; Output Screen  : Average =7.50 
អន្ វរតទ3ី:   ក្សេាវ ិ្ គី្ំរូខាងនប្កាេន្វឱី្យ Led េួយនរកី្សរយេះនពល ១០០០ វនិ្ទទី ន្ិងរិទរយេះនពល 
១០០០ វនិ្ទទ:ី 
// the setup function runs once when you press reset //or power the board 
//================================================== 
int ledPin =13 ;//sets led to pin 13 
void setup() { 
  //initialize digital pin 13 as an output. 
  pinMode(ledPin, OUTPUT); 
} 
 
//the loop function runs over and over again //forever 
void loop() { 
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  digitalWrite(ledPin, HIGH);//turn the LED on 
  delay(1000); // wait for a second 
  digitalWrite(ledPin, LOW);// turn the LED off 
  delay(1000);// wait for a second 
} 
Output Screen 

 
4. កា ដាំមទប ើង Led ចាំននួពី   

ការែំនទបងីអំពូល Led  ំន្ួន្ពីរនប្រីជាេយួន្ងឹរ៉ារ Arduino ន្ិងសរនសរកូ្សែឱ្យ Led ទាងំពីរនរកី្សរយេះនពល 
១០០០ វនិ្ទទ ីន្ិងរិទរយេះនពល ១០០០ វនិ្ទទីនោយនប្រកី្សេាវ ិ្ ីសរនសរកូ្សែ UnoArduSim ន្ិង Proteus ការង្ហរនន្េះ
ប្រហាក់្សប្រដ លអន្ វរតទី ៣  ណំ   ៣.២.។ 

4.1. UnoArduSim 
 4.1.1. ការរភាា រ់ឧរក្សរណ៍ 
  - នៅប្រង់ប្រអរ់ LED ទីេួយវាយនលខ 05 មាន្ន័្យថាភាា រ់ Pin ទី ៥ នៅអំពូល 
  - នៅប្រង់ប្រអរ់ LED ទី២វាយនលខ 06 មាន្ន័្យថាភាា រ់ Pin ទី ៦ នៅអពូំល 
 4.1.2. ការសរនសរកូ្សែ 

int ledPin1 =5 ; //sets led to pin 5 
int ledPin2 =6 ; //sets led to pin 6 
void setup() { 
  //initialize digital pin 13 as an output. 
   pinMode(ledPin1, OUTPUT); 
   pinMode(ledPin2, OUTPUT); 
} 
//the loop function runs over and over again //forever 
void loop() { 
  digitalWrite(ledPin1, HIGH);//turn the LED on 

 digitalWrite(ledPin2, HIGH);//turn the LED on 
  delay(1000); // wait for a second 
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  digitalWrite(ledPin1, LOW);// turn the LED off 
  digitalWrite(ledPin2, LOW);// turn the LED off 
  delay(1000);// wait for a second 
} 

4.2. មគបើក្េមវធិី Proteus  
 4.2.1. ការរភាា រ់ឧរក្សរណ៍ 

 េ ន្ែំរូងនយងីប្រូវនរីក្សក្សេាវ ិ្  ីProteus រ ួ    Mouse នលី   នលសីញ្ញា   
 នៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី   នលីនលីអក្សសរ P ន្ិងវាយ ក្សយ Arduino ក្សែ ងប្រអរ់ keywords ន្ិង

នប្ជីសនរសីយក្ស Arduino Uno R3 រ ួន យី   នលី OK  
 នៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី   នលីនលីអក្សសរ P ន្ិងវាយ ក្សយ led red ក្សែ ងប្រអរ់ keywords ន្ិងនប្ជីស

នរសីយក្ស LED_RED រ ួ   នលី OK 
     Mouse នលីអក្សសរ P ន្ិងវាយ ក្សយ led green រ ួនប្ជីសនរសីយក្ស LED_GREEN 

ន យី    OK 
     Mouse នលីអក្សសរ P ន្ិងវាយ ក្សយ res រ ួ    OK រន្ទា រ់េក្សន្វកីាររភាា រ់តាេរូរែូ 

ខាងនប្កាេ៖  

 
4.2.2. ការសរនសរកូ្សែ គ្ឺយក្សតាេគំ្រូនៅ ំណ  ៤.១.២. ោក់្សក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី Arduino IDE ន្ិងរំ
ដលងវានៅ Hexa File។ ន យីនៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្  ីProteus រ ួ   នលរីរូរ៉ារ Arduino ន្ងិនប្ជសីយក្ស 
File Program ន្ងិនរកី្ស File Hex នៅតាេទតីាងំវាសថរិនៅ ន្ងិ   នល ី   

5. អនុ្េន៍(Function) 
 អន្ គ្េន៍្ជារញ្ញា ដែលមាន្នឈ្នា េះននសងៗពីោែ ន យីអា នៅយក្សេក្សនប្រីេតងនទៀរនៅតាេក្សិ េការដែលប្រូវ
ន្វី ន្ិងវាមាន្ប្ស្គរ់នៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី Arduino ន្ិង Library នន្ឧរក្សរណ៍ណាេួយដែលនៅយក្សេក្សនប្រី។ នយងីបាន្
សិក្សារ ួេក្សន យីនៅនេនរៀន្ទី៤នូ្វអន្ គ្េន៍្សំខាន់្ៗមាន្ែូ ជា setup(), loop(), digitalWrite() ឬ println()។ 
វាន្ិេួយៗគ្ឺមាន្សំន្ ំនន្ ក្សយរញ្ញា នរៀងៗខាួន្ ន្ិងមាន្រួន្ទទីខ សៗោែ ។ នៅក្សែ ងជំពូក្សនន្េះនយីងន្ឹងសិក្សាអំពី
អន្ គ្េន៍្េួយ ំន្ួន្នទៀរដែលប្ស្គរ់នៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្  ីArduino ន្ិង អន្ គ្េន៍្រនងែីរនោយខាួន្ឯងនែេីបនី្វីការង្ហរេយួ
ជាក់្សលាក់្សេួយ។  
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5.1.  ចនសេព័នធននអនុ្ េន៍  
េូលោា ន្ប្គ្េឹះក្សែ ងការរនងែីរអន្ គ្េន៍្េយួប្រូវគ្រិនៅនលីរ ីំន្  ជាសំខាន់្។  ំន្  ទី១នឈ្នា េះអន្ គ្េន៍្

ន្ិេួយៗប្រូវមាន្នឈ្នា េះពិនសសនៅតាេរញ្ញា ង្ហយក្សែ ងការ ំណា ំន្ិងប្សួលនប្រី រ ួរចេ រ់នោយសញ្ញា  () 
នែីេបរីញ្ញា ក់្សថានឈ្នា េះនៅពីនប្កាយវាជាអន្ គ្េន៍្។  ំន្  ទី២  អន្ គ្េន៍្ប្រូវមាន្ការឲ្យរនេា ឬោា ន្ឲ្យរនេា
អាប្ស័យនលីការនប្រី Return Type។ ន យី ំន្  ទ៣ីជារូររាង នន្អន្ គ្េន៍្ដែលប្រូវនប្រសីញ្ញា  { } ដែល
នយងីអា សរនសរ ក្សយរញ្ញា េួយឬនប្ ីន្នៅក្សែ ងសញ្ញា នន្េះ។ 

 

5.1.1. នឈ្នា េះអន្ គ្េន៍្ 
នៅនពលនយងីរនងែីរអន្ គ្េន៍្ប្រូវោក់្សនឈ្នា េះែូ ោែ នៅន្ឹងនប្រីអនេរដែរ៖ 

- ការរនងែីរនឈ្នា េះអន្ គ្េន៍្ប្រូវចរ់ននតីេនោយអក្សសរព ីA ែល់ Z; a ែល់ z; ន្ិងនលខព ី០ ែល់ 
៩  ឧទា រណ៍រនងែីរនឈ្នា េះ addTwoNumber()  ន្ិងេិន្ប្រូវចរ់ននតីេនោយនលខពីនលខ 
០ ែល់ ៩ នៅពីខាងេ ខនឈ្នា េះអន្ គ្េន៍្នន្ទេះនទ។  

- េិន្ប្រូវនប្រីនឈ្នា េះអន្ គ្េន៍្ដែលែូ ោែ ន្ឹង ក្សយគ្ន្ាេឹះភាស្គ ឬនឈ្នា េះអន្ គ្េន៍្ដែលមាន្
ប្ស្គរ់។ 

- ការរចាូ ន្រនេា ន្ិងការប្រកាសបា៉ា រា៉ា ដេ៉ាប្រនន្ទេះប្រូវបាន្រចេូ លវានៅក្សែ ងវង់ប្ក្ស ក្ស ()។ 
ឧទា រណ៍: int myMultiplyFunction(int x, int y) 

5.1.2. Return Type 
ជាដនែក្សេួយនន្អន្ គ្េន៍្នែីេបឲី្យរនេានន្លទធនលេួយនៅឱ្យអន្ គ្េន៍្វញិ។ នោយនប្រជីា

ប្រនភទ int(integer) ឬជា String។ ក្សែ ងក្សរណីនយងីេិន្ ង់ឲ្យរនេាពីអន្ គ្េន៍្នន្ទេះនយងីប្រូវនប្រី 
void  ពីេ ខនឈ្នា េះអន្ គ្េន៍្។   
5.1.3. Function Body 

រូររាងនន្អន្ គ្េន៍្េួយប្រូវបាន្រនងែីរនឡីងជារា ក្ស នន្កូ្សែសប្មារ់នោេះប្ស្គយរញ្ញា  
ឬរញ្ញា ណាេួយនៅជាក្សចេ រ់ ឬប្ក្សុេេួយ ន្ិងមាន្េ ខង្ហរជាក់្សលាក់្សេួយ ន ីយប្រូវសរនសរវា
នៅក្សែ ងនៅ នន្ទា េះែនងែៀរ{  }។  
 អន្ វរត១: ក្សេាវ ិ្ ីខាងនប្កាេជាគ្ំររូនងែរីនឈ្នា េះអន្ គ្េន៍្ DashedLine() ន យីបាន្នប្រីវា
នៅក្សែ ង void setup() សប្មារ់នៅវាេក្សនប្រីន វ្ីការគូ្សរន្ទា រ់។ 
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   void setup() { 
             Serial.begin(9600); //នរកី្ស usb នរ ន្ងិក្សណំរ់អហ្វ្តាត ទនិ្ែយ័គ្រិជា9600រ ីរ1វនិ្ទទ ី
          DashedLine(); // ជាអន្ គ្េន៍្សប្មារ់ន្វកីាររង្ហា ញ …………………………………. 
          Serial.println("| Program Menu |"); 
          DashedLine(); // ជាអន្ គ្េន៍្សប្មារ់ន្វកីាររង្ហា ញ Dashed Line 
   } 
   void loop() { 
    } 
  void DashedLine() //រនងែរីអន្ គ្េន៍្េយួនឈ្នា េះ DashedLine () 
    { 
    Serial.println("----------------"); 
  } 

Serial Monitor Output 

 
 ណំា:ំ អន្ គ្េន៍្នឈ្នា េះ DashedLine() ប្រូវបាន្នប្រនីៅក្សែ ង void setup() ែូ បាន្

រង្ហា ញនៅក្សែ ងកូ្សែខាងនលី ន្ងិរន្ទា រ់េក្សប្រូវនៅវាេក្សនប្រី ំន្នួ្ពីរែងនែីេបនី្វីគូ្រសញ្ញា   “…………“ 
Dashed Line  ំន្នួ្ពីរ។ 
 អន្ វរត២: ក្សេាវ ិ្ គី្រំខូាងនប្កាេរនងែរីអន្ គ្េន៍្សប្មារ់ឱ្យឲ្យរនេានៅបារា៉ា ដេ៉ាប្រ x ន្ងិ y 
void setup(){ 
    int i = 2 ; //ប្រកាសរនេាអនេរ  i = 2 
    int j = 3 ; //ប្រកាសរនេាអនេរ j = 3 
    int k; //ប្រកាសរនេាអនេរ  k= 0 

         Serial.begin(9600); 
    k = myMultiplyFunction(i,  j); // k now contains 6 
    Serial.print("The result multiply of two number is "); 
    Serial.println(k); 
    delay(500); 
} 
void loop() { 
} 
int myMultiplyFunction(int x, int y){ 
   int result;  declares the variable result to stores the valu 
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   result = x * y;  
   return result ; 
} 

5.2. analogRead(): ជាអន្ គ្េន៍្នប្រីសប្មារ់រចេូ លរនេាអាណាទបូក្ស(Analog) អា មាន្រនេាពី ០ 
ែល់ ២៥៦ ឬពី ០ នៅ ១០២៤ ឬនលីសពីនន្េះនៅឱ្យ Analog Pin។ ន យីរនេាន្ិេយួៗអាប្ស័យនៅន្ងឹ
ការនប្រីឧរក្សរណ៍ជាក់្សដសតងែូ ជា Motor ឬ Sensor។  

5.2.1. ការរភាា រ់ឧរក្សរណ៍ 
 េ ន្ែំរូងនយងីប្រូវនរីក្សក្សេាវ ិ្  ីProteus រ ួ    Mouse នលី   នលសីញ្ញា   
 នៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី    Mouse នលីអក្សសរ P ន្ិងវាយ ក្សយ Arduino រ ួនប្ជីសនរសីយក្ស 

Arduino Uno R3 ន យី    OK  
     Mouse នលីអក្សសរ P ន្ិងវាយ ក្សយ pot-hg រ ួនប្ជីសនរសីយក្ស POT_HGន យី    

OK ន្ិងរន្ទា រ់េក្សន្វកីាររភាា រ់វានៅ DC ន្ិង Ground 
     Mouse នលី  ន្ិងនប្ជីសយក្ស VIRTUAL TERMINAL ន្ិងន្វីការរភាា រ់នោយ TX  

Arduino នៅ RX VIRTUAL TERMINAL ន្ិង RX  Arduino នៅ TX VIRTUAL 
TERMINAL 

5.2.2. ការសរនសរកូ្សែតាេគំ្រូខាងនប្កាេ និ្ងរំដលងវានៅ Hexa File។ នៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី Proteus 
ន្ងិប្រង់ File Program នរកី្ស File Hex នៅតាេវាសថរិនៅទតីាងំណាេយួ ន្ងិ   នល ី   

// the setup routine runs once when you press reset: 
void setup() { 
  // initialize serial communication at 9600 bits per second: 
  Serial.begin(9600);} 
// the loop routine runs over and over again forever: 
void loop() { 
  // read the input on analog pin 0: 
  int sensorValue = analogRead(A0); 
  // print out the value you read: 
  Serial.println(sensorValue); 
  delay(1);    // delay in between reads for stability 
}danologRead(pin) 

5.3. analogWrite(): រនចេញរនេា analog នៅឱ្យ Anolog Pin។ 
 analogWrite(pin) នោយ pin: គ្ឺនលខនៅនលី Arduino Board ដែលប្រូវរចេូ ល 

ឧទា រណ៍ខាងនប្កាេរង្ហា ញពីកូ្សែន្វីការនរសតរនេា analog ជាេួយនឹ្ង Motor L293D នែីេបី
ក្សំណរ់នលបឿន្នន្េ៉ាូទ័រឱ្យវលិនលឿន្ឬយរឺនោយនប្រីក្សេាវ ិ្ ី Proteus។ 
- ការែនំទបងីដនែក្សរងឹ 
Arduino board  L293D Motor Driver 
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រភាា រ់ Pin10 នៅ in2 សប្មារ់រចាូ ន្រនេា 
រភាា រ់ Pin9 នៅ in1 សប្មារ់រចាូ ន្រនេា 

En1 Motor driver រភាា រ់នៅ DC Power រ ួរន្តនៅ Vss ន្ិង Vs ន្ិង 
GND នៅ Ground 
OUT1 ភាា រ់នៅនជីងមាខ ងនន្េូទ័រន្ិង OUT2 ភាា រ់នៅនជងីមាខ ងនទៀរ 

- ការសរនសរកូ្សែនែីេបីន្វីការនរស Motor ឱ្យវលិនលឿន្ឬយឺរតាេរនេាក្សែ ងអនេរ val នោយ
នលបឿន្េ៉ាូទ័រមាន្ នន្ទា េះពី ០ នៅ ២៥៥។ 

  int val =150 ; //ប្រកាសអនេរ val នា ក្សរនេានលបឿន្នន្េូទ័រ 
  void setup(){ 
  } 
  Void loop(){ 
   analogWrite(9, val); //នៅនជីង Pin 9 រនចេញរនេាអនេរ val 
   analogWrite(10, 0);  //នៅនជីង Pin 10 រនចេញរនេាអនេរ 0 
  } 

6. កា មគបើបញ្ជា  Arduino IF  
     ការនប្រីរញ្ញា  if នែីេបពីិន្រិយនេីលពីការ   រចេូ លរនេានោយនប្រី Button, Keyboard ឬឧរក្សរណ៍ននសង
នទៀរនែីេបរីចេូ លរនេានៅកាន់្ Arduino Board សប្មារ់ឱ្យឧរក្សរណ៍េយួននសងនទៀរន្វីអវេីួយ។ ការសនប្េ  ិរត
អាប្ស័យនៅនលីអែក្សនប្រីប្បាស់នោយ    Key។ នពល    Key េួយប្រូវបាន្   នន្ទេះការរចេូ លរនេានៅកាន់្ 
Arduino  Board គ្ិរនលខ ១ គ្ិរក្សែ ងប្រព័ន្ធនោលពីរ ន្ងិដលងនែេក្សវញិគ្ិរនលខ ០។ 
 ឧទា រណ៍ទ១ី: កូ្សែខាងនប្កាេរង្ហា ញពីការនប្រីលក្សខខណឌ  if នែីេបីរង្ហា ញឃ្លា  I am Ardunio recived 
បាន្ទទលួរនេានលខនោលែរ់ប្បាេំួយ ន្ិងរង្ហា ញវានៅនលី Serial Monitor. 

int read_byte=0; //តាងអញ្ញា រតrិead_byte=0  
void setup(){ 
  Serial.begin(9600); } // នរីក្ស port serial មាន្នលបឿន្រចេូ ន្ទនិ្ែន័្យ 9600 bit/s 
void loop() 
{ 

if(Serial.available()>0){//នពលទិន្ែន័្យប្រូវបាន្នន្ពីីនសៀនរៀលនន្ទេះរនេា្ ំជាង0 
read_byte=Serial.read(); //ឪ្យរនេាជាអក្សសរនៅនសៀនរៀលនែីេបឪី្យវាអាន្ 
Serial.print("I am Ardunio recived : "); //រង្ហា ញស្គរនលីសឺនរៀលេ៉ាូន្ីទ័រ 
Serial.println(read_byte,HEX); } //នសន្រនេានន្ ក្សយ I am ardunio recive ជា

រនេាប្រព័ន្ធនោល១៦ 
} 
;ការែំនណីរការ: នពល   នលខ ១ ន្ិង    Send នន្ទេះបាន្រនេានន្ីនលខនន្េះនៅ Arduino រ៉ារ ន ីយ
លទធនលគ្ ឺI am Ardunio recived :៣១ 
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ឧទា រណ៍ទ២ី: កូ្សែខាងនប្កាេរង្ហា ញពកីារនប្រីលក្សខខណឌ  if(Serial.available)>0 ន យីលក្សខខណឌ នន្េះ
ពិរនពលរួអក្សសរេួយប្រូវបាន្នន្ីន ញព ីSerial Motor នន្ក្ស ពំយូទ័រ នៅ Arduino Board។ រញ្ញា  Serail.read() នប្រី
សប្មារ់ចរ់រនេាដែលបាន្នន្េីក្ស។ ឧទា រណ៍នពល    H នៅនលី Serial Monitor នន្ទេះអនេរ read_byte = H។ 

void setup() { 
  Serial.begin(9600);//នរីក្សឌ យ usb នែីេបវីាែំនណីរការ ន្ឹងក្សណំរ់នលបឿន្ររស់នសៀនរៀល 
} 
void loop() { 
  char read_byte; ប្រកាសអនេរ read_byte សប្មារ់នា ក្សរនេានពលរចេូលពីនសៀនរៀល 
  if (Serial.available() > 0) //នរីមាន្ទិន្ែន័្យប្រូវបាន្នន្ីពី serial port  
  { 
     read_byte = Serial.read(); // ចរ់យក្សរនេាបាន្រចេូលនា ក្សនៅក្សែ ង read_byte 
     Serial.print("You typed: ");// ន្វីការរង្ហា ញឃ្លា  You typed: 
     Serial.println(read_byte); }// ន្វីការរង្ហា ញឃ្លា រួអក្សសរនៅ read_byte ន្ិង  េះរន្ទា រ់ 
} 

 

ឧទា រណ៍2:  ូរន វ្ីការរភាា រ់ Led េួយជាេួយន្ឹង Arduino Uno R3 តាេក្សរណីែូ ខាងនប្កាេ៖ 
Arduino Uno  LED 
GND                         Pin – 
Pin 13    Pin + 

ក្សេាវ ិ្ ីខាងនប្កាេរង្ហា ញពីការនប្រីរញ្ញា  if  ំន្ួន្ពីរែងនែេីបនី្វីការរិទ ឬនរីក្ស អពូំលនប្រីនជីង Pin 
13 នោយនប្រី Serial Monitor ជាក្សដន្ាងរញ្ញា ។   
//============================================================ 
void setup() { 
  Serial.begin(9600); 
  pinMode(13, OUTPUT);  // LED on pin 13 of UNO 
} 
void loop() { 
  char read_byte; 
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  if (Serial.available() > 0){// is a character available? 
    read_byte = Serial.read();//ចរ់យក្សរនេាបាន្រចេូលនា ក្សនៅក្សែ ង read_byte 
    if (read_byte == '1') { //នរីសិន្ read_byte នសាីនលខ ១ អន្ វរតខាងនប្កាេ 
      digitalWrite(13, HIGH); //រនចេញនលខ ១ នៅនជីង Pin 13 នែីេបឱី្យនរីក្សអំពូល 
    } 
    if (read_byte == '0'){ //នរីសិន្ read_byte នសាីនលខ ០ អន្ វរតខាងនប្កាេ 
      digitalWrite(13, LOW); //រនចេញនលខ ០ នៅនជីង Pin 13 នែីេបឱី្យអពូំលររិ 
    } 
  } 
}  

រន្ទា រ់ពីែំនណីរការកូ្សែខាងនលី និ្ងនប្រី Serial Monitor នយងីប្រូវ   នលខ ១ និ្ង    
mouse នលី ក្សយ Send  សប្មារ់ននី្នលខ ១ នៅឱ្យ Arduino Board រ ួវាែំនណីរការរញ្ញា  
digitalWrite(13,High) នែីេបនីអាយអំពូលភា។ឺ 

 
នៅនលី Serial Monitor ែដែលនពល   នលខ 0 វញិ និ្ង    mouse នលី ក្សយ Send នែីេបរិីទ Led។ 

 
7. កា មគបើ Arduino if…else statement  
 នៅនពលនប្រីរញ្ញា  if សំន្ ំ ក្សយរញ្ញា នៅក្សែ ងខាួន្វាន្វីការប្ររិររតិការដរេតងនៅនពលលក្សខខណខ ពិរ។ ដរនរី
េិន្ពិររលំងនៅអន្ វរតន៍្ Statement នៅនប្ៅរញ្ញា  if ។ ដរនរីនយងីដេេការនប្រីរញ្ញា  else េួយនទៀរនន្ទេះមាន្ន័្យ
ថានប្រីរញ្ញា  if…else ដែលជារ់ទាក់្សទងន្ឹងការនោេះប្ស្គយ ំនណាទ ឬរញ្ញា ដែលនប្រពីីរលក្សខខណខ ។ នរលីក្សខខណខ
ពិរអន្ វរត StatementA (Statement1, Statement2,…, Statementn) ន្ិងេិន្ពិរវាអន្ វរត StatementB: 
 If(condinton){ 
  Statement A } 
 Else{ 
  Statement B} 
 ឧទា រណ៍ទ១ី: កូ្សែខាងនប្កាេរង្ហា ញពកីារនប្រីប្បាស់រញ្ញា  if…else នោយនប្រីនសៀនរៀលេ៉ាូន្ីទ័រ នែេីបជីា
ក្សដន្ាងរញ្ញា នពល   នលខ១ ក្សែ ងប្រអរ់ TX រ ួ   TOSEND នន្ទេះអំពូលនរីក្ស ន្ិង   នលខ0 ក្សែ ងប្រអរ់ TX រ ួ   
TOSEND នន្ទេះអំពូលរិរ។ 

void setup()  { 
  Serial.begin(9600); // នរីក្ស USB Portន្ិងក្សណំរ់នលបឿន្ទិន្ែន័្យ៩៦០០bits ក្សែ ង១វនិ្ទទ ី
  pinMode(13,OUTPUT);// ក្សណំរ់ pin 13 ជា output 
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} 
void loop() { 
  char read_byte;  //នប្រសីប្មារ់ចរ់រនេាព ីserial monitor  
  if(Serial.available()>0){ // ប្រសិន្នរីមាន្រួអក្សសរពិរ 
     read_byte=Serial.read();//អន្ គ្េន៍្ចរ់រនេាដែលបាន្ send ពី serial read 
     if(read_byte=='1’){     // សរនសរនែីេបចីរ់រនេានលខ១ 
        digitalWrite(13,HIGH); // រង្ហា ញឱ្យ pin នលខ13ភា}ឺ 
     if(read_byte=='0’){ // សរនសរនែីេបចីរ់រនេានលខ០ 
        digitalWrite(13,LOW); // រង្ហា ញឱ្យ pin នលខ13 រលរ់} 
  } 
} 
ឧទា រណ៍ទ ី២: ក្សេាវ ិ្ ីខាងនប្កាេរង្ហា ញពីការនប្រី Button េួយនែេីបនី្វីការរញ្ញា នៅនលីLed េួយឱ្យរិទ 
ឬនរីក្ស។ នពល    Button រនងែីររនេានលខ ១ ន្ងិដលងនែេក្សវញិរនងែីរ បាន្នលខ 0: 
const int BUTTON_PIN = 7; //ប្រកាសឲ្យ BUTTON_PIN ទទលួរនេាពនីជងី pin នលខ 7 
const int BUTTON_PIN = 7;  //ប្រកាសអនេរ BUTTON_PIN ទទលួរនេាពនីជងី pin នលខ 7 
const int LED_PIN = 3;  // ប្រកាសឲ្យអនេរ LED_PIN ទទលួរនេាពនីជងី pin នលខ 3 
// variables ដែលន្ងឹមាន្ការដប្រប្រលួ 
int buttonState = 0; //ប្រកាសអនេរbuttonState ជាអែក្សចទំទលួរនេានន្ការ   រ ូរ ងនោយែរូំងឲ្យវា
មាន្រនេា0(េនិ្ទាន់្   ) 
void setup() { 

pinMode(LED_PIN, OUTPUT);    //នរីក្សនជីង pin ទី3 ជាទិសនៅន ញ 
pinMode(BUTTON_PIN, INPUT)};  //នរីក្សនជីង pin ទី៧ ជាទិសនៅ ូល 

void loop() { 
buttonState = digitalRead(BUTTON_PIN);  // ឲ្យ buttonState ចទំទួលការការផ្លា ស់រដូររនេាពី០
នៅ១នពល    
 // ឃ្លា រញ្ញា នៅកាន់្អំពូលLED 
if(buttonState == HIGH)   //នរីសិន្ជា buttonStateមាន្រនេានសា១ី 

digitalWrite(LED_PIN, HIGH)//រនចេញនជីងPin៣មាន្ រន្ត៥វ លនែីេបឱី្យអំពូលនរីក្ស 
else  // នរីសនិ្ជាbuttonStateមាន្រនេានសាី០ 

digitalWrite(LED_PIN, LOW)};//រនចេញនជងីPin៣មាន្ រន្ត០វ លនែីេបឱី្យអំពូលរិរ 
ឧទា រណ៍៣:   ូរនេីលកូ្សែគ្ំរូខាងនប្កាេរង្ហា ញពីការនប្រីនសន្ស័រ IR Infrared នែីេបីនេីលរនេា
វានៅនលី Serial Monitor នោយនប្រីក្សេាវ ិ្ ី  Arduino  ឬ Proteus។  
ការរភាា រ់រវាងពី Sensor ជាេួយន្ឹង Ardunio Uno។ េ ខន្ឹងន្វីការនរសឧរក្សរណ៍ទាំងនន្េះ 

សូេនេីលការនប្រីរញ្ញា    if…else នៅ នំ្  ទ៥ីខាងនប្កាេ៖   
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void setup() { 
  Serial.begin(9600); 
  delay(500); 
  Serial.println("Welcome to Robotics Lab\n"); 
  pinMode(A0,INPUT); 
  Serial.begin(9600); 
  pinMode(13,OUTPUT); 
} 
void loop() { 
  delay(500); 
  Serial.println(""); 
  //Serial.println(digitalRead(A0)); 
  if(digitalRead(A0)==0) 
  { 
    digitalWrite(13,HIGH); 
    Serial.print("Object Found "); 
  } 
 else{ 
    digitalWrite(13,LOW); 
    Serial.print("NO Object Found ");} 
} 
ឧទា រណ៍៤:  ូរនេីលកូ្សែគំ្រូខាងនប្កាេរង្ហា ញពីការនប្រីរចេូ លរនេាID នៅនលីនសៀរនរៀល។  
នរីរចេូ ល ID ប្រូវវារង្ហា ញ Valid TAG នៅនលីនសៀនរៀលន្ិងអពូំលភា។ឺ ក្សែ ងក្សរណីនរីរចេូ ល ID 
ខ សវារង្ហា ញ Invalid TAG នៅនលីនសៀនរៀលន្ិងអំពូលររិ។  
int count = 0; 
char c; 
String id; 
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void setup() { 
   Serial.begin(9600); 
   pinMode(13, OUTPUT); 
   Serial.println("Please scan your RFID TAG"); 
} 
void loop() { 
  while(Serial.available()>0){ 
     c = Serial.read(); 
    count++; 
    id += c; 
   if(count == 12)  { 
       Serial.print(id); 
       //break; 
       if(id=="AB123456789A")      { //AB123456789B 
          Serial.println("Valid TAG"); 
          digitalWrite(13, HIGH); 
       } 
       else{ 
        digitalWrite(13, LOW); 
        Serial.println("Invalid TAG");}} 
  } 
  count = 0; 
  id=""; 
  delay(500); 
} 

8. Arduino Loops 
  ការនប្រីរងវិលជ ំនែីេបនី្វកីារប្ររិររត ិក្សយរញ្ញា េួយ ឬនប្ នី្ក្សែ ងទំរង់ែដែលៗសប្មារ់ន្វបី្រមាណវ ិ្ ីដែល
មាន្ n  ំន្ួន្។  ំន េះការនប្រីរងវិលជ ជំាេួយន្ឹងឧរក្សរណ៍ឌីជីេលនអទប ិប្រូន្ិ នែេីបឱី្យវាែំនណីររ ូរនៅតាេកូ្សែ
ដែលនយងីបាន្រចេូលនៅក្សែ ង Flash Memory នន្រ៉ារ Arduino ឱ្យ CPU ែំនណីរការ។  

8.1. កា មគបើគរស ់for loop  
Sketch ខាងនប្កាេរង្ហា ញពកីារនប្រីប្បាស់ for loop: 

void setup() { 
  int i; 
  Serial.begin(9600);  
  for (i = 0; i < 10; i++) { 
     Serial.print("i = "); 
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     Serial.println(i); 
  } 
} 
void loop() { 
} 
Output Screen: 

ោក់្សរូរ Output 
 
តាេរូរខាងនប្កាេរង្ហា ញពីែំនណីរការ for loop 

 
នៅក្សែ ង For Loop មាន្ក្សនន្ាេរីសំខាន់្គ្ឺ initialize expression, Test Expression, ន្ិង 
Increment Expression។ ក្សនន្ាេទាងំរីដ ក្សោ ់ពីោែ នោយ a semicolons (;)។ 

ក្សនន្ាេែំរូងគ្ ឺ initialize expression វាែំនណីរការដរេតងនៅនពល loop ចរ់ននតីេែំនណីរការ
នែីេបីរក្សរនេាែំរូងសប្មារ់អនេរ i=0 ន្ិងនប្រីវាសប្មារ់រនងែីន្រនេា i នៅ Loop រន្ទា រ់។  តាេកូ្សែ
ឧទា រណ៍ខាងនប្កាេ i < 10(Test Expression)គ្ឺជាក្សនន្ាេលក្សខខណឌ នែីេបរីន្ត loop ឬេិន្រន្ត។ នៅ
នពលក្សនន្ាេលក្សខខណឌ ពិរន្វកីាររន្ត Loop ន្ិងក្សនន្ាេលក្សខខណឌ េនិ្ពិរចក្សន ញព ី Loop។  ំដណក្ស
ឯក្សនន្ាេ  i++(Increment Statement) ន្វីការរដន្ថេរនេាេតងេយួឱ្យ i។ 

 
  ឧទា រណ៍: កូ្សែខាងនប្កាេន្វរីទិ ឬនរកី្សអពូំល នំ្នួ្ ៤ 

int timer = 200;// The higher the number, the slower the timing. 
void setup() { 
    // use a for loop to initialize each pin as an output: 
    for (int thisPin = 9; thisPin <13; thisPin++)  { 

https://startingelectronics.org/software/arduino/learn-to-program-course/07-for-loop/for-loop-flow.png
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     pinMode(thisPin, OUTPUT);       } 
} 
void loop() { 
   // loop from the lowest pin to the highest: 
    for (int thisPin = 9; thisPin <13; thisPin++) { 
     digitalWrite(thisPin, HIGH);   // turn the pin on: 
     delay(timer);                   
     digitalWrite(thisPin, LOW);     }// turn the pin off: 
    // loop from the highest pin to the lowest: 
     for (int thisPin = 13; thisPin > 9; thisPin--) {  
     digitalWrite(thisPin, HIGH);    // turn the pin on: 
     delay(timer);// turn the pin off: 
     digitalWrite(thisPin, LOW); } 
} 

8.2. កា មគបើគរស ់while  loop 
ការនប្រី while ប្រហាក់្សប្រដ លន្ងឹការនប្រីរងវលិជ  ំFor ដែរ។ ដរខ សោែ ប្រង់ការនប្រីរងវិលជ ំ While គ្ឺ

រំដរក្សក្សនន្ាេនន្រងវិលជ ំនៅោ ់ៗពីោែ ។ វាប្រូវបាន្នប្របី្បាស់សប្មារ់ែំនណីរការរា ក្សនន្កូ្សែនៅក្សែ ងខាួន្វាេតង
ន យីេតងនទៀររ ូរែល់ក្សនន្ាេលក្សខខណឌ េិន្ពរិនទីរចក្សន ញពី Loop។ 
Syntax: 

while (condition) { //នរលីក្សខខណឌ ពអីន្ វរត statement(s)    
    // statement(s) អា  statement1, statement2,…, statementn 
 }  

ឧទា រណ៍១: ក្សេាវ ិ្ ីខាងនប្កាេគ្ឺយក្សពីកូ្សែខាងនលីដែលនប្រីរងវិលជ ំ For នោយប្ោន់្ដរជំន្ួសនប្រ ីWhile 
វញិ។ ន យីការរងវិលជ ំនន្េះនយងីបាន្អន្ វរតនប្ នី្ន យីនៅក្សែ ងភាស្គ Assembly។ 
void setup() { 

int i = 0 ; // ក្សណំរ់អនេរ i ឱ្យមាន្រនេាែំរូងនសាីន្ឹង ១ 
Serial.begin(9600);// // នរីក្ស port serial(COM1,COM2,..) នលបឿន្ 9600 bps 
while (i < 10) { // នរីរនេា  i នលខនប្កាេ ១០  

Serial.print("i = ");// រង្ហា ញអក្សសរ នៅនលីនសៀនរៀលេ៉ាូន្ទ័ីរ 
Serial.println(i); "); // រង្ហា ញរនេា i នៅនលីនសៀនរៀលេ៉ាូន្ីទ័រ 
i++;} // i = i + 1 រនងែីររនេា i េតងេួយ 

} 
ឧទា រណ៍២:  ូរសរនសរកូ្សែនែីេបឱី្យ: 
១.  LED ពណ៌ប្ក្ស េនរីក្ស ន្ងិនៅនលីនអប្ក្សង់ LCD ន ញ ក្សយ STOP  
២.  LED ពណ៌នលឿងនរីក្ស ន្ងិនៅនលីនអប្ក្សង់ LCD ន ញ ក្សយ WAIT 
៣.  LED ពណ៌នររងនរីក្សន្ងិនៅនលីនអប្ក្សង់ LCD ន ញ ក្សយ GO 
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#include<LiquidCrystal.h> 
//GREEN = 0; YELLOW = 1; RED = 2; 
const int rs = 12, en = 11, d4 = 4, d5 = 5, d6 = 6, d7 = 7; 
LiquidCrystal lcd(rs, en, d4, d5, d6, d7); 
int i=0 ;  
void setup() 
{ 
   Lcd.begin(16, 2);// set up the LCD's number of columns and rows: 
   lcd.print("");// Print a message to the LCD 
   while(i<3){ 
      pinMode(i, OUTPUT); //Turn on LED red , yellow and green 
      i++;} // Increment the valu of i 
} 
void loop(){ 

no_light(); 
delay(1000); 
lcd.display(); 
lcd.clear(); 
red_light(); 
 delay(1000); 
 lcd.print("STOP"); 
 delay(1000); 
lcd.clear(); 
yellow_light(); 
delay(1000); 
lcd.print("WAIT"); 
 delay(1000); 

void no_light(){ 
int j=0; 
        while(j<3){ 
             digitalWrite(i, LOW); 
              j++;} 
} 
void red_light() 

{ digitalWrite(0, LOW); 
  digitalWrite(1, LOW); 
  digitalWrite(2, HIGH);} 

void yellow_light() 
{ digitalWrite(0, LOW); 
  digitalWrite(1, HIGH); 
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 lcd.clear(); 
 green_light(); 
 delay(1000); 
 lcd.clear(); 
 lcd.print("GO"); 
 delay(1000); 
 lcd.clear(); 

  digitalWrite(2, LOW);} 
void green_light() 

{ digitalWrite(0, HIGH); 
  digitalWrite(1, LOW); 
  digitalWrite(2, LOW);} 
      

} 
 
9. Arduino Array  
 អានរ(Array)  គ្ឺជាសំន្ ំធារ  ឬ វរថ ដែលមាន្ប្រនភទទិន្ែន័្យែូ ោែ  ន្ិងមាន្នឈ្នា េះរួេោែ នពលនា ក្សនៅក្សែ ង
អងា ងច។ំ ការប្រកាសអានរប្រូវចរ់ននតីេនោយនឈ្នា េះអនេរ ន្ិង ំន្ួន្ធារ  ឬជាសំន្ ំទិន្ែន័្យ។ នយងីអា ក្សណំរ់
ធារ នន្អានរជា ំន្នួ្គ្រ់ ដែលជា ំន្នួ្ពីរឬនប្ នី្ធារ ដែលនក្សរីនឡងីពីេយួនៅេួយនទៀរ។ 
  ំន្  សខំាន់្នៅប្រង់នន្េះគ្ឺថាធារ ន្ីេួយៗនៅក្សែ ងអានរប្រូវបាន្ោក់្សចរ់ពីធារ េួយនៅធារ រន្តរន្ទា រ់នទៀរ
នោយខណឌ ពីោែ នោយនប្រីសញ្ញា  “,” ដែលអន្ ញ្ញា រឱ្យនយងី ូលនប្រីធារ ន្ីេួយៗជានវន្នោយនប្រីរងវិលជ ំ(loop)។   

ឧទាររណ៍១: កូ្សែខាងនប្កាេរង្ហា ញពីេូលោា ន្ប្គ្ឹេះនន្ការនប្រី Array : void setup() { 
  int my_array[5];     // an array with 5 integer elements 
  int I;               // used as an index into the array 
  Serial.begin(9600); 
  my_array[0] = 2;    // assign a value my_array[0]=2 to the 1st element 
  my_array[1] = 3;  // assign a value my_array[1]=3  to the 2nd element, 
  my_array[2] = 4; // assign a value my_array[2]=4  to the 3nd element, 
  my_array[3] = 5; // assign a value my_array[3]=5  to the 4nd element, 
  my_array[4] = 6;  
  // display each number from the array in the serial monitor window 
  for (i = 0; i < 5; i++) { 
     Serial.println(my_array[i]);}// រង្ហា ញរនេាពីនលខ ២ ែល់នលខ៦ 
} 
void loop() {} 
//Output Screen 
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ឧទា រណ៍២: ក្សេាវ ិ្ ីខាងនប្កាេរង្ហា ញការនប្រីប្បាស់ 7 Segment សប្មារ់ន្វកីាររង្ហា ញនលខពី ០ ែល់
នលខ ៩។ តារាង ន្ិងកូ្សែខាងនប្កាេនប្រីប្បាស់សប្មារ់ន្វីការរភាា រ់ពីរវាង 7 Segment នៅ Arduino 
នោយនេលីរូរន្ងិកូ្សែខាងនប្កាេ។ ៧ Segment មាន្ពីរប្រនភទគ្ឺ Common cathode ន្ិង Common anode 
-ការែំនទបងី 7 Segment ខាងនប្កាេនៅ Arduino សូេនេលីកូ្សែខាងនប្កាេ៖ 

 

 //ការែំនទបងី Arduino Board ជាេួយន្ងឹ  7 Segment នេីលគ្ំរខូាងនប្កាេ: 
//                      Arduino pin: 2, 3, 4, 5, 6,7, 8 
//                     7 Seg Pin:   a b c d e f g នប្រកី្សែ ងក្សេាវ ិ្  ីProteus 
//                     Number :     7 6 4 2 1 9 10 នប្រជីាេយួន្ងឹឧរក្សរណ៍ជាក់្សដសតង 
// ក្សែ ងក្សរណីនប្រ ីcommon anode នប្រនីលខ 1 សប្មារ់ឱ្យអពូំល ON, 0 អពូំល OFF 
// ក្សែ ងក្សរណីនប្រ ីcommon cathode នប្រនីលខ 0  សប្មារ់ឱ្យអពូំល OFF, 1 អពូំល ON 
//ក្សេាវ ិ្ ីក្សណំរ់ LED digit pattern រង្ហា ញនលខពី០ ែល់ ៩ នៅ ៧ Segement 
byte seven_seg_digits[10][7] = { { 0,0,0,0,0,0,1 },  //  0,0,0,0,0,0,1 ជាកូ្សែន ញនលខ០ 
                       { 1,0,0,1,1,1,1 },  ///  0,0,0,0,0,0,1 ជាកូ្សែន ញនលខ 1 
                       { 0,0,1,0,0,1,0 },  //  0,0,1,0,0,1,0 ជាកូ្សែន ញនលខ 2 
                       { 0,0,0,0,1,1,0 },  //  0,0,0,0,1,1,0 ជាកូ្សែន ញនលខ 3 
                       { 1,0,0,1,1,0,0 },  //  1,0,0,1,1,0,0 ជាកូ្សែន ញនលខ 4 
                       { 0,1,0,0,1,0,0 },  //  0,1,0,0,1,0,0 ជាកូ្សែន ញនលខ 5 
                       { 0,1,0,0,0,0,0 },  //  0,1,0,0,0,0,0 ជាកូ្សែន ញនលខ 6 
                       { 0,0,0,1,1,1,1 },  //  0,0,0,1,1,1,1 ជាកូ្សែន ញនលខ 7 
                       { 0,0,0,0,0,0,0 },  //  0,0,0,0,0,0,0 ជាកូ្សែន ញនលខ ៨ 
                       { 0,0,0,1,1,0,0 }   //  0,0,0,1,1,0,0 ជាកូ្សែន ញនលខ}; 9 
}; 
/*If you were using a common anode LED you would use this section 
 byte seven_seg_digits[10][7] = { / ក្សណំរ់ Arrays មាន្១០ជួរនែក្ស ន្ិង ៧ជួរឈរ 
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{ 1,1,1,1,1,1,0 },  //ជាកូ្សែន ញនលខ 0 
                     { 0,1,1,0,0,0,0 },  //ជាកូ្សែន ញនលខ 1 
                     { 1,1,0,1,1,0,1 },  // ជាកូ្សែន ញនលខ 2 
                     { 1,1,1,1,0,0,1 },  //ជាកូ្សែន ញនលខ 3 
                     { 0,1,1,0,0,1,1 },  //ជាកូ្សែន ញនលខ 4 
                     { 1,0,1,1,0,1,1 },  //ជាកូ្សែន ញនលខ 5 
                     { 1,0,1,1,1,1,1 },  // ជាកូ្សែន ញនលខ 6 
                     { 1,1,1,0,0,0,0 },  //ជាកូ្សែន ញនលខ 7 
                     { 1,1,1,1,1,1,1 },  // ជាកូ្សែន ញនលខ 8            
                     { 1,1,1,1,0,1,1 }   // ជាកូ្សែន ញនលខ   };*/ 
void setup() 
{ 
    pinMode(2, OUTPUT); // 2--->7   A 
    pinMode(3, OUTPUT); // 3--->6   B 
    pinMode(4, OUTPUT); // 4--->4   C 
    pinMode(5, OUTPUT); // 5--->2   D 
    pinMode(6, OUTPUT); // 6--->1   E 
    pinMode(7, OUTPUT); // 7--->9   F 
    pinMode(8, OUTPUT); // 8--->10  G 
//    pinMode(9, OUTPUT);// 9-->RDP decimal point 
//    writeDot(0);  // start with the "dot" off 
} 
//void writeDot(byte dot) { 
//    digitalWrite(9, dot); // decimal point - pin 9 on Arduino 
//} 
void sevenSegWrite(byte digit) { 
    byte pin = 2; // Arduino pin where the segment list starts 
    for (byte segCount = 0; segCount < 7; ++segCount) { 
      digitalWrite(pin, seven_seg_digits[digit][segCount]); 
      ++pin;} 
} 
// displays digits from 0 to 9 
void loop() { 
    for (byte count = 0; count < 10; ++count) { 
        delay(1000); 
        sevenSegWrite(count ); } 
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 // delay(4000); 
} 

10. Arduino Class 
Class នៅក្សែ ងភាស្គ Assembly ឬភាស្គ C/C++ ជារាង់នេ(Blueprint) ឬព េពគ្ំរូនែេីនប្រីសប្មារ់រនងែីរនូ្វវរថ 

(Objects) ននសងៗ ដែលមាន្ព័រ៌មាន្លេអិរទាងំអស់នន្វរថ េួយ។ វាជារណត ំ នន្លក្សខណៈ ឬជា Properties  ន្ិង
អន្ គ្េន៍្(Function)ដែលទាងំពីរជាសមាជិក្សនន្ Class។ Object គ្ឺជាឧរក្សរណ៍ននសង  ៗ ឬេន្ សស សរវដែលមាន្
ប្រនភទ ាស់លាស់ណាេយួ ឬអា ន្យិយបាន្ថាជាលក្សខណៈជាក់្សលាក់្សររស់ class។ រាល់វរថ ទាងំអស់ប្រវូមាន្រូររាង 
ន្ិងសក្សេាភាពជាក់្សលាក់្ស ាស់លាស់។ 

Class name{ 
public: 
      statement(s); 
} 

ឧទា រណ៍១: ក្សេាវ ិ្ ីខាងនប្កាេគ្ឺរង្ហា ញពីគំ្រូការរនងែីរ Class 
class LED_Controls { 
public: 
      void Begin(byte GPIO_pin) { 
            pinMode(GPIO_pin, OUTPUT);// sets GPIO_pin as OUTPUT } 
    void ON(byte GPIO_pin){ 
            digitalWrite(GPIO_pin, HIGH);// Turn ON LED} 
    void OFF(byte GPIO_pin){ 
           digitalWrite(GPIO_pin,LOW);} 
    void flash(byte GPIO_pin, int flash_speed, int flashes){ 
       for (int f=0; f < flashes; f = f +1){ 
          ON(GPIO_pin); 
          delay(flash_speed); 
          OFF(GPIO_pin); 
          delay(flash_speed);} 
    } 
}; 
// Class      Object 
LED_Controls   LED; 
void setup() { 
    LED.Begin(LED_BUILTIN);} 
void loop() { 
    LED.ON(LED_BUILTIN); 
    delay(1000); 
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    LED.OFF(LED_BUILTIN); 
    delay(1000); 
    LED.flash(LED_BUILTIN,100,10); 
} 
ឧទា រណ៍២: កូ្សែខាងនប្កាេរង្ហា ញពីរនងែីរ Objects នៅក្សែ ង Class សប្មារ់ន្វីការ    Key នៅនលី Keypad៖ 
#include <Keypad.h> 
const byte ROWS = 4; 
const byte COLS = 4; 
//define the symbols on the buttons of the keypads 
char Keys[ROWS][COLS] =  
{ 

   {'1','2','3','A'}, 
   {'4','5','6','B'}, 
   {'7','8','9','C'}, 
   {'*','0','#','D'}}; 

byte rowPins[ROWS] = {5,4,3,2}; 
byte colPins[COLS] = {9,8,7,6}; 
//initialize an instance of class NewKeypad 
Keypad customKeypad = Keypad(makeKeymap(Keys) ,rowPins, colPins,ROWS,COLS);  
void setup() 
{ 
  Serial.begin(9600); 
  Serial.println("Please press the keyboard:");} 
void  loop() 
{ 
  char key = customKeypad.getKey(); 
  if(key!=NO_KEY) 
  { 
     Serial.print("Key Value : "); 
     Serial.println(key);} 
} 
ឧទា រណ៍៣: កូ្សែខាងនប្កាេរង្ហា ញពីរនងែីរ Objects នៅក្សែ ង Class សប្មារ់ន្វីការរង្ហា ញ ក្សយ 
“ Hello Word “ នៅនលី Lcd: 
#include <Wire.h> 
#include <LiquidCrystal.h> 
#include <LiquidCrystal_I2C.h> 
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LiquidCrystal_I2C lcd(0x27,16,2); // set the LCD address to 0x3F for a 16 chars and 2 line 
display 
void setup() 
{ 
    //lcd.begin();. 
    lcd.init(); // initialize the lcd 
    // Print a message to the LCD. 
    lcd.backlight(); 
    lcd.setCursor(0,0); 
    lcd.print("I Love RUPP"); 
    lcd.setCursor(1,1); 
    lcd.print("A3 Students"); 
} 
void loop(){} 
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សណួំរ ន្ងិលហំារ់ 

1. ែូ នេត ដែលនៅថាភាស្គ Arduino? នគ្នប្រីវាសប្មារ់ន្វអីវី? 
2. ែូ នេត ដែលនៅថា (a).Operator, (b). Data Type ន្ិង (c). Function? 
3.  ូរន្ិយយពភីាពខ សោែ រវាង if statement ន្ិង if…else statement។ 
4.  ូរន្ិយយពភីាពខ សោែ រវាង for ន្ិង while loop។  ូរឱ្យពែីំនណីរការនន្រងវិលជ ទំាងំពីរ។ 
5. ែូ នេត ដែលនៅថា (a).Array, (b). pointer?  ូរឱ្យឧទា រណ៍ពីការនប្រី Array ន្ងិ Pointer  
6. ែូ នេត ដែលនៅថា Class? នគ្នប្រីវាសប្មារ់ន្វអីវ?ី  ូរឱ្យឧទា រណ៍ពីការរនងែីរ Class ក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី រ ួ

ពន្យល់វាឱ្យបាន្នក្សាេះក្សាយ។ 
7.  ូរសរនសរកូ្សែនែីេប:ី 

a. ឱ្យ ៤ Led On/OFF 
b. រង្ហា ញឃ្លា  “Hello Rupp” ន្ិងឃ្លា នន្េះររ់ពីខាងស្គត នំៅខាងនវវងនៅនលី LCD  
c. នប្រីនសន្ស័រ ំន្ួន្ ៥ TRC5000 ឬ IR infrared ន្ិងនៅនពល Sensor1, 2, 3, 4, 5 detect ឱ្យ Led1, 

2, 3, 4, 5 ON/OFF តាេលោំរ់នរៀង។ មាន្ន័្យថានពល Sensor1, detect ឱ្យ Led1  ភាឺ ន្ិងេិន្ 
Detect រលរ់អំពូលទាងំអស់រលរ់។ 

d.    រ ូរ ងរួន្តាេលោំរ់ឱ្យ led1, led2, led3, led4 នៅនលីនរសត Board RUPPភាឺ ឬរលរ់ ន្ងិឱ្យ
ន ញនលខ 1, 2, 3, 4 នៅនល ីSerial Monitor។ 

e. ន្វីអំពូល រា រនៅនលីនរសត Board Traffic Light ឱ្យែូ នៅន្ឹងែងនាូវនប្រីសពវនេា 
f.  នរសតអពូំលេយួនោយនប្រី Bluetooth 

8.  ូរសរនសរក្សេាវ ិ្ ីនែីេបរីង្ហា ញនមា៉ា ងនៅនលី GROVE4DIGIT តាេរូរខាងនប្កាេ: 

 

៩.  ូលសរនសរកូ្សែនពល   នលខនៅនលី Keypad ឱ្យវាែំនណីរការនៅតាេនលខ អក្សសរ ន្ិងសញ្ញា ដែលមាន្នៅ
នលី Keypad។ 
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មេម ៀនទ ី៩ ្មគមាង្ាំ  ូ

នៅក្សែ ងជំពូក្សនន្េះនយីងន្ឹងសិក្សាអំពីការរនងែីរឧរក្សរណ៍នអទបិ ប្រូន្ិក្ស ន្ិងឧរក្សរណ៍ឆ្លា រនវ ដែលជា
គ្នប្មាងគំ្រូឱ្យមាន្ការនប្រីប្បាស់ ន្ងិការែំនទបងីឧរក្សរណ៍ជាក់្សដសតងឱ្យនៅជាឧរក្សរណ៍េួយអា ដែលអា នប្រីបាន្
នៅក្សែ ងនាេះ, ស្គលានរៀន្ ទីស្គធារណៈ ឬក្សដន្ាងែនទននសងនទៀរ។ នរៀន្ពីការរនងែីរ RC car ដែលរ ៉ាូរូរែំរូង ន្ិង 
ជាប្គ្េឹះសប្មារ់ន្វកីាររនងែរីរ ៉ាូរូរ្ំៗននសង  ៗែូ ជារ ៉ាូរូរនបាសនាេះ, រាវេីន្, ការ់នមា  ឬរ ៉ាូរូរប្រក្សរួជានែេី។  នំ្  រន្ទា រ់
គ្ឺការសរនសរកូ្សែនែីេបរីញ្ញា នៅនលីឧរក្សរណ៍ឆ្លា រនវ ន្ងិ រ ៉ារូូរដែលបាន្រនងែីររ ួន យីឱ្យែំនណីរការតាេការរញ្ញា
ររស់នយងី ន្ិងែំនណីការនោយសវ័យប្រវរត។ិ  

ក្សេាវ ិ្ ី Proteus គ្ឺជាក្សេាវ ិ្ កី្ស ំពយូទ័រេួយមាន្លក្សខណៈជា virtual Machine ដែលជាក្សេាវ ិ្ ីសរិបនិ្េាិរ 
(emulator) ដែរអា ឲ្យអែក្សនប្រីប្បាស់អា រ ន្ទឧរក្សរណ៍ននសងៗែូ នៅន្ឹង ឧរក្សរណ៍ពរិៗ ដែរ។ នគ្នប្រីប្បាស់វា
សប្មារ់ន្វីនរសឧរក្សរណ៍ននសងៗ ែូ ជា LED, Bluetooth, Arduino Board … ជានែីេ េ ន្ន្ិងឈ្នន្ ូលនៅនប្រីប្បាស់
ឧរក្សរណ៍ជាក់្សដសតង។ 
1. ឧបក្ ណ៍បញ្ជា មភៃើងមដ្នយឥតមគបើណខែមគបើ Bluetooth(Bluetooth controlled  lamp) 

ការរញ្ញា អំពូលឲ្យនរកី្ស ឬរទិ មាន្នប្ នី្វ ិ្ ណីាស់។ ែូ ជាការរញ្ញា នោយនប្រកី្ស ងតាក់្ស, រញ្ញា នោយនប្រ ី
wireless ការរញ្ញា នោយនប្រសីំនលង ន្ងិវ ិ្ ីននសងែនទនប្ ីន្នទៀរ។ រ៉ា ដន្តនៅក្សែ ងនេនរៀន្នន្េះនយងី ន្ងឹសិក្សាដសវងយល់ 
អំពីការប្គ្រ់ប្គ្ង ឬការរញ្ញា អពូំលនភាីងតាេរយៈ Wireless គ្ឺ Bluetooth (ឧរក្សរណ៍ោា ន្ដខស)។ េនិ្ដររ៉ា នណាណ េះ ន្ងឹ
ដសវងយល់កាន់្ដរ ាស់អំពីឧរក្សរណ៍ន្ីេួយៗ(Components) ការរភាា រ់(Connection) ន្ិងការសរនសរកូ្សែ
(Code)។ វាេូលោា ន្ប្គ្េឹះែ៏សខំាន់្សប្មារ់ន្វីគ្នប្មាងននសងៗនទៀរដែលមាន្នៅក្សែ ងនេនរៀន្នន្េះ។ 

1.1. មៅជា BCL(Bluetooth controlled lamp)? 
 វាគ្ឺជាឧរក្សរណ៍នអទបបិ្រូន្ិ េយួ ដែលនយងីអា ប្គ្រ់ប្គ្ងបាន្ពី មាា យនោយន្វីការរញ្ញា រតាេរយៈ

នប្រីទូរស័ពាជានរនទបរញ្ញា ។ នពល   រ ូរ ង Turn On នៅនលីក្សេាវ ិ្ ទូីរសពារចាូ ន្String ១ នៅរ ាូ្ូស 
ន្ិងនពល   រ ូរ ង Turn OFF រចាូ ន្ String ០ នៅរ ាូ្ូស។ 

1.2. ឧបក្ ណ៍សគមាប់មធេើ Bluetooth control lamp 
ឧរក្សរណ៍សប្មារ់គ្នប្មាងនន្េះមាន្ែូ ជា៖ 
1.2.1. Smart Phone: ជាទូរស័ពាឆ្លា រនវដែលអា នប្រីប្បាស់នូ្វ
េ ខង្ហរេួយ ំន្ួន្ែូ ជា Bluetooth ឬ Wifi ជានែីេ។ នប្រីវាជា 
Remote Control   
1.2.2. Arduino Uno វាជា System Unit ដែលវាមាន្រួន្ទទីនា ក្សកូ្សែ
ដែលបាន្រចេូ លពីក្ស ំពយូទ័រ សប្មារ់ន្វីការរញ្ញា នៅនលីឧរក្សរណ៍
ដែលបាន្ភាា រ់ជាេយួន្ឹងវានែេីបឱី្យែំនណីរការនៅតាេកូ្សែដែលបាន្
រចេូ លក្សែ ងខួរក្សាលររស់វា។ 
1.2.3. Relay ជា ឧរក្សរណ៍អគ្ាិសន្ីមាន្រួន្ទទីរចាូ ន្រន្តនូ្វ រន្ដអគ្ាសិន្។ី វាប្រូវបាន្នគ្នប្រីសប្មារ់រចាូ ន្
រន្តនូ្វ រន្តអគ្ាិសនី្ ២២០វ ៉ា ល ឬ នប្កាេនន្េះនៅកាន់្ឧរក្សរណ៍ននសងៗ នោយវាអា នរីក្សឬរិទនូ្វ រន្ត
អាប្ស័យនលីការរញ្ញា  ររស់ Arduino board។ 
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COM សប្មារ់ភាា រ់នៅនជីងមាខ ងនន្អំពូល ន្ិង NC ភាា រ់នៅប្រភពនភាីងសប្មារ់ន្វីការភាា រ់ រន្ត ឬ 
ផ្លត  ់ រន្តន្ិងនជីងមាខ ងនទៀរនន្អំពូលប្រូវភាា រ់នៅកាន់្ប្រភព រន្ដអគ្ាិសន្នីោយផ្លា ល់។ 
NO: (Often Beginning NO) 
VCC: សប្មារ់ភាា រ់នៅនជីង ៥វ ៉ា លនន្ Arduino 
IN: សប្មារ់ភាា រ់នៅនជីង PIN នន្ Arduino 
GND: សប្មារ់ភាា រ់នៅនជីង GND នន្ Arduino   

1.2.4. Bluetooth: រ ាូ្ូសគ្ជឺាសតង់ោរន េក្សវទិាឥរដខសសប្មារ់ន្វីការ
ផ្លា ស់រតូ រទិន្ែន័្យក្សែ ង មាា យខាី ន្ិង ការរភាា រ់ឥរនប្រីដខស។ ទិន្ែន័្យ
ប្រូវបាន្រចាូ ន្ទូរស័ពា ល័រឬ ក្ស ំពយូទ័រនៅកាន់្ Bluetooth រួ នៅ 
Arduino Board។ មាន្នជងី pin  ំន្ួន្ ៤ គ្ឺ VCC, GND, TXD ន្ិង 
RXD រ ាូ្ូសអា ភាា រ់រន េក្សវទិាដែលអន្ ញ្ញា រឱ្យអែក្សភាា រ់ឧរក្សរណ៍ជា
នប្ ីន្នៅក្សែ ងនាេះររស់អែក្សែូ ជាវា៉ាយហាវ យអែក្សអា នប្រីរ ាូ្ូ នែីេបផី្លា ស់រតូរ
ឯក្សស្គរន្ិងន្វីប្ររិររតិការនអទបិ ប្រូ ន្ិ  ន ីយកាសឥរដខស កាស
ទូរសពា័នែន្ិង ន ាេ ក្សេាន្តអា នប្រីរ ាូ្ូតាេវ ិ្ េីួយឬនប្ នី្។ 

 

1.2.5. Lamp: គ្ឺជាអំពូលេយួនប្រីវាសប្មារ់រំភាឺនភាីងនពលនយងី   រ ូរ ង 
ON ឬ OFF នៅនលីក្សេាវ ិ្ ីដែលបាន្ែំនទបងីនៅនលីទូរស័ពានែនោយនប្រី
ប្រព័ន្ធ Android។ 

 

       1.3.  មបៀបតភាា ប់ Hardware  
 ការរភាា រ់ Bluetooth នៅកាន់្ Arduino uno: 

- GND នន្ Bluetooth ភាា រ់នៅ Pin GND នន្ Arduino uno 
- VCC នន្ Bluetooth ភាា រ់នៅ Pin 5v នន្ Arduino uno 
- TX នន្ Bluetooth ភាា រ់នៅ RX នន្ Arduino uno 
- RX នន្ Bluetooth ភាា រ់នៅ TX នន្ Arduino uno 
សូេនេលីរូរខាងនប្កាេនែេីបនី្វកីាររភាា រ់រវាង Arduino Board ន្ងិ Relay ន្ងិនៅ Relay 

 ការរភាា រ់ Relay to Arduino  
- VCC នន្ relay រភាា រ់នៅកាន់្ pin 5v នន្ Arduino  
- GND នន្ relay រភាា រ់នៅកាន់្ pin GND  Arduino  
-  IN1 នន្ relay ភាា រ់នៅ pin 13 Arduino  

 ការរភាា រ់ Relay to lamp 
NC នន្ Relay to pin (+)lamp  ន្ិង Com នន្Relay to pin (-)lamp  
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 1.4. កា មគបើ app សគមាប់ Bluetooth ក្នងុទូ សព័ទ 
1. រំនឡងីក្សេាវ ិ្ ីនឈ្នា េះ “Bluetooth Control a Led ” ដែលនឈ្នា េះBTControlLED.apk ោក់្សក្សែ ង

ទូរស័ពានែនោយទាញយក្សវានៅទីតាងំ។ សូេសរនសរកូ្សែខាងនប្កាេោក់្សក្សែ ងរ៉ារArduino សិន្ ន្ិង
ន្វីការ Paired រាូ្ូសនៅនលទូីរសពាជាេ ន្សនិ្េ ន្ន្ឹងនរកី្សក្សេាវ ិ្ ីនន្េះែំនណីរការ 

2.    នលីរ ូរ ង Connect ន្ិងរន្ទា រ់េក្សនប្ជសីនរសីនលខអាសយោា ន្នន្រ ាូ្ូសនោយមាន្ការរតូរ ក្សយ
ពី Not Connect នៅ Connected នន្ទេះនយងីអា ន្វីការរញ្ញា បាន្។ 

 ណំា:ំ ក្សែ ងការន្វីនរសតនយីងន្វីការភាា រ់នភាីង 5v ពី Arduino នៅកាន់្ ៥ វ លនន្ Relay សិន្បាន្ន ីយ នប្ េះ
នៅនលី Relay មាន្អពូំល LED េយួដែលអា នយីងែឹងថាអពូំល ON ឬ OFF ។  ែល់នរសត រ់សពវប្គ្រ់
នទីរនយីងន្វីការភាា រ់នភាីង ២២០ វ លនប្ េះនភាីងនន្េះមាន្នប្ោេះថាែ ក់្សនរីនយីងេិន្ ាស់លាស់ក្សែ ងការរ និ្ង
នោយនយីងន្វីការនរសតនប្ ីន្ែងវាអា រ៉ាេះផ្លា ល់ជាេយួនឹ្ងនភាីងនន្េះឬរណំនពលនយីងរេិន្បាន្លអ។ 

 
 1.5. ក្ដូសគមាបប់ញ្ជា  Bluetooth control lamp 

#include <SoftwareSerial.h> 
#define lampPin 13  //ក្សំណរ់ LedPin ភាា រ់នៅកាន់្នជីងនលខ ១៣ 
char state = 0;                        
void setup() { 
  pinMode(lampPin, OUTPUT); //ក្សំណរ់មាន្នជីងledPin ជាទិសនៅន ញ 
  digitalWrite(lampPin, LOW); //ក្សំណរ់ឱ្យ ledPin រិរ 
  Serial.begin(9600);  
} 
void loop(){ 
    // Checks whether data is comming from the serial port 
    if(Serial.available() > 0){//នរីទិន្ែន័្យប្រូវបាន្នន្ីនៅនា ក្សក្សែ ង Buffer មាន្រនេា>0 
        Serial.println("LED: ON"); //Displays LED ON Smart Phone 



 

235 

        state = Serial.read();} // Reads the data from the serial port 
    if (state == '0') { 
          digitalWrite(lampPin, LOW); // Turn LED OFF 
          Serial.println("LED: ON");// Send back, to the phone, the String "LED: ON" 
          state = 0;} 
    else if (state == '1') { 
          digitalWrite(lampPin, HIGH); // Turn LED OFF 
          Serial.println("LED: OFF");// Send back, to the phone, the String "LED: OFF" 
          state = 0; }  
} 
1.6. កា មតស្មគមាងមនឹះក្នងុ Proteus 

នៅនពលែំនណីរការគ្នប្មាងខាងនលីនរីសិន្ោា ន្ឧរក្សរណ៍ជាក់្សដសតងនទ នយងីអា ែំនទបងីវា
ក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី Proteus ជំន្សួវញិនោយអន្ វរតតាេជំហាន្រន្តរន្ទា រ់ខាងនប្កាេ: 

1. នរីក្សក្សេាវ ិ្  ីProteus រ ួន្វីការែំនទបងីឧរក្សរណ៍ន្ិេួយៗែូ រូរខាងនលកី្សែ ងក្សេាវ ិ្ ីនន្េះ  
2. ន្វីការនរីក្ស Serial Port ក្សែ ងក្ស ពំយូទ័រនោយ   នលីរូរ  នៅខាងស្គត រំំន រនន្ Taskbar  
3.     Mouse ស្គត នំលីរូរ   ន្ិងនប្ជីសនរសី ក្សយ Go to Setting  
4. នៅក្សេាវ ិ្ ី Settings ក្សណំរ់រ ូ្ូសនៅ ON ែូ រូរ   
5. រន្ទា រ់   នលី More Bluetooth Options ន្ិងនប្ជសីយក្ស COM Port  
6.    នលីរ ូរ ង Add ន្ិង OK រន្ទា រ់េក្សរង្ហា ញ COM3 ឬ COM4 តាេឧរក្សរណ៍ 
7. នៅក្សេាវ ិ្ ី Arduino IDE នប្ជីស Serial Port ន្វីការនប្ជីសយក្ស COM3 ឬ COM4 ែូ ជហំាន្

ទី ៦ ន្ិងន្វីការរំដលងកូ្សែឱ្យនៅជា Hexa File 
8. ន្វីការរភាា រ់រវាងរ ូ្ូសរវាងទូរសពានែជាេួយន្ឹង ក្ស ំពយូទ័រនោយែំរូងប្រូវ Paired រ ូ្ូសនលី

ទូរសពាសិន្ ន្ងិនប្ជីសនរសីនឈ្នា េះរ ូ្ូសក្ស ពំយូទ័ររ ួ ន្ងិមាន្ព័រ៌មាន្នៅកាន់្ក្ស ំពយូទ័រ 
9.   ងនប្កាយ Run ឧរក្សរណ៍នៅក្សេាវ ិ្ ី Proteus នោយ   នលីរូរ  ន្ិងនរីក្សវ ិ្ ីនៅនលទូីរសពា

នោយនប្ជីសនរសីអាសយោា ន្រ ូ្ូស ន្ិងន្វីការរញ្ញា វានៅតាេលំោរ់លំនោយ 
2. Simple Calculator 

គ្ឺមា៉ា ស ីន្គ្ណន្ទនលខ្េាតាដែលអា នប្រីសប្មារ់ន្វីប្រមាណវ ិ្ ី រូក្ស, ែក្ស, គ្ ណ ន្ឹង ដ ក្សបាន្។ នប្រីវា
ក្សែ ងវស័ិយអរ់រដំែលអា ជយួសប្េួលែល់សសិាន្ សិសសយល់ពីការែំនទបងី ន្ិងជាពនិសសែឹងពកីារសរនសរគ្ឺកូ្សែវា
នោយមាន្នប្រី Class, Object ន្ិង អន្ គ្េន៍្ននសងៗ។  

ប្គ្រ់គ្នប្មាងទាងំអស់ប្រូវនប្ររី៉ារ Arduino គ្ឺជារន្ាេះនសៀគ្វីនអឡ ិប្រូន្ិ េយួ ប្រូវបាន្នប្រីជាេួយក្សេាវ ិ្ ី 
Arduino សប្មារ់សរនសរកូ្សែ ន្ិងន្វីការ Upload ពីកូ្សែនន្េះដែលនប្រីនៅនលីក្ស ំពយូទ័រនៅក្សែ ង Flash Memory 
ររស់វា។  ំន េះការនប្រីប្បាស់ក្សេាវ ិ្ ី Proteus ក៏្សនយងីនប្រីក្សេាវ ិ្ ីនន្េះដែរ។ 

Keypad គ្ឺជារន្ាេះនសៀគ្វីេួយដែលនា ំនឡងីពីរ ូរ ងជានប្ ីន្។ នប្រីវាសប្មារ់ន្វីរចេូ លរនេានលខ និ្ង  
អក្សសរពី Keypad នៅកាន់្រ៉ារ Arduino។  វាឧរក្សរណ៍រចេូ លទិន្ែន័្យនប្រីប្បាស់នៅក្សែ ងការន្វីគ្នប្មាងនន្េះ ន យី
នយងីក៏្សបាន្នប្រីវារ ួន យីនៅនេនរៀន្ទី៤។ Keypad មាន្: 

- មាន្រ ូរ ង    ំន្ួន្ 16  (0, 1, 2, 3, 4, 5, 6, 7, 8, 9, A, B, C, D, *, #) 
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- មាន្ជួរនែក្ស ំន្ួន្ 4 (R1-R4) ន្ិងក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី Proteus មាន្អក្សសរ A, B, C, D 
- មាន្ជួរឈរ ំន្ួន្ 4 (C1-C4)  ន្ងិក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី Proteus មាន្អក្សសរ 1, 2, 3, 4       

Arduino Board Keypad 
                   13     ->      R1  
                   12     ->      R2 
                   11     ->      R3 
                   10     ->      R4 

9      ->      C1 
              8      ->      C2 
              7      ->      C3 
               6      ->      C4 

2.1. I2C LCD 1602 ជាអេ?ី 
វានប្រីសប្មារ់ភាា រ់ពី LCD នៅកាន់្រ៉ារ Arduino នោយមាន្ 16 Pins សប្មារ់ភាា រ់នៅកាន់្ LCD 

ន្ិងមាន្ដរ 4 Pins គ្ឺ GND, VCC, SDA, SCL សប្មារ់ភាា រ់នៅកាន់្ Arduino។ 
2.2.  មបៀបភាា ប់ LCD with I2C to Arduino 

  
 

ឧទា រណ៍ num1(20) + num2( 30) = 50(Output)                            
 2.3. Source Code 

#include <LiquidCrystal.h> //រចេូ ល Library ររស់ LCD 
#include <Keypad.h> //រចេូ ល Library ររស់ Keypad 
LiquidCrystal lcd(0x3F, 16,2);// រនងែីរ Object lcd ន្ិងក្សណំរ់នលខអាសយោា ន្ ន្ងិទំ  ំ
const byte ROWS = 4; // រំណាងឲ្យ Rows=4 ររស់ Keypad 
const byte COLS = 4; // រណំាងឲ្យ Columns=4 ររស់ Keypad 
//អនេរ Keys នា ក្សអានរ string នប្រីសប្មារ់នប្រីប្បាស់នលខ ន្ងិសញ្ញា នៅនល ីKeypad 
char keys [ROWS] [COLS] = { 
  {'7', '8', '9', '/'}, 
  {'4', '5', '6', '*'}, 
  {'1', '2', '3', '-'}, 
  {'X', '0', '=', '+'} 
}; 
//ក្សំណរ់អានរនា ក្សសំន្ ំធារ  9, 8, 7, 6 ដែលជា Pin  Arduino រ៉ារនែីេបរីភាា រ់ពីជួរែក្សនន្ Keypad  
byte rowPins[ROWS] = {9 ,8 ,7 ,6};  
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//ក្សំណរ់អានរនា ក្សសំន្ ំធារ  13,12,11,10 ជា Pin  Arduino រ៉ារនែីេបរីភាា រ់ពជីួរឈរនន្ Keypad 
byte colPins[COLS] = {13, 12, 11, 10}; 
//រនងែីរ myKeymap  Object សប្មារ់នសជំាេយួន្ឹងអន្ គ្េន៍្ក្សែ ង Keypad នែីេបនី្វីការ    Key  //នៅ
តាេសំន្ ធំារ នៅក្សែ ងវង់ប្ក្ស ក្ស នោយមាន្អន្ គ្េន៍្ makeKeymap(keys) ន្វីឱ្យ keys        // អា 
ែំនណីរការបាន្នៅនលី Keypad ន្ិងតាេនជីង Pin Arduino ដែលមាន្ជួរនែក្ស ៤ ន្ិងជួរឈ //៤  ន្ិងមាន្
មា៉ា ប្ទីស 4 x 4                  
Keypad myKeypad = Keypad(makeKeymap(keys),rowPins,colPins, ROWS, COLS ); 
//variables declaration 
boolean valOnePresent = false; // នប្រីជាលក្សខខណឌ នប្រ ី   Key នលីក្សទី ១ 
//for set when we press num1 or num2 
String num1, num2; // ប្រកាសអនេរ num1 ន្ិង num2 នា ក្សនលខទី ១ ន្ិងទី ២ 
double ans; // ប្រកាសអនេរ ans សប្មារ់នា ក្សលទធនល 
char op // ប្រកាសអនេរ op សប្មារ់ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីនពល    Key 
void setup(){ 
   lcd.begin(16,2);//ចរ់ននដីេនរីក្ស 16 Colums ន្ិង 2 Rowsទាងំអស់ររស់ LCD 
  lcd.setCursor(2,0); //រញ្ញា សប្មារ់ក្សណំរ់ទីតាងំ Columnទ2ី  ន្ិង Row ទី 0 
  lcd.print("RUPP DSC Robotic");//រង្ហា ញឃ្លា  RUPP DSC Robotic នៅនល ីLCD 
  delay(1500); 
  lcd.clear();}//Clear screen and positions the cursor in the upper-left corner.  
void loop(){ 
 //អនេរ key សប្មារ់នា ក្សរនេា នពលអន្ គ្េន៍្ myKeypad.getKeyចរ់រនេា string  
   char key = myKeypad.getKey(); //press :20=3230h 
      // input num1 and num2 

if (key != NO_KEY && key=='1'||key=='2'|| key=='3'||key=='4'|| 
key=='5'||key=='6'|| key=='7'||key=='8'|| key=='9'||key=='0')){ 

      if (valOnePresent ==false){//អន្ វរដនពលអែក្សនប្រ ី   រនេា string នលីក្សែរូំង 
             num1 = num1 + key;//ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីរូក្ស string រន្ដរន្ទា រ់  

int numLength = num1.length();//រារ់ប្រដវង string នប្កាយនពលបាន្//
       ន យីនា ក្សក្សែ ងអនេរ numLength 
lcd.setCursor(15 - numLength, 0); //lcd.setCursor(cols,rows)  
//ក្សំណរ់ទីតាងំរង្ហា ញទិន្ែន័្យនៅនលអីប្ក្សង់LCD ពីខាងស្គត នំៅខាងនវវង 

   lcd.print(num1);}//រង្ហា ញរនេា String នៅនលី LCD 
     else { 
            //អន្ វរដនពល   រនេា string ជានលីក្សទី 2 នប្កាយនពល    Operator +, -, *, / 
        num2 = num2 + key; 
        int numLength = num2.length(); 
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        lcd.setCursor(15 - numLength, 1); 
        lcd.print(num2);} 
  } else if (valOnePresent == false && key != NO_KEY && (key == '/' || key == '*' || key 
== '-' || key == '+')){ 
//ការអន្ វរដនពល អែក្សនប្រី     Operator +,  - ,  *,  / 
  if (valOnePresent == false){ 
  //ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីេដងនទៀរនៅនប្កាយនពលទនិ្ែន័្យចស់ ប្រូវបាន្ល រនចល។ 
          valOnePresent = true; 
           //ក្សំណរ់ទីតាងំ Cursor នែីេបរីង្ហា ញ Data 
                   lcd.setCursor(15,0); //operator on right corner 
                lcd.print(key);} //រង្ហា ញសញ្ញា គ្ឺ ‘+’, ‘-’, ‘*’, ន្ិង ‘/’  
} 
  else if ( key != NO_KEY && key == '='){ 
          //Key មាន្រនេា ន្ិង key នសាីន្ិង char :  ‘ =‘ 
     if (op == '+'){ 
        ans = num1.toInt() + num2.toInt} 
      else if (op == '-'){ 
        ans = num1.toInt() - num2.toInt();} 

      else if (op == '*'){ 
         ans = num1.toInt() * num2.toInt();} 
      else if (op == '/'){ 
         ans = num1.toInt() / num2.toInt();}    
  lcd.clear();//clear data ចស់ 
        lcd.setCursor(15,0);//ក្សំណរ់ទីតាងំររស់ data ដែលប្រូវរង្ហា ញ 
  //នរីក្ស autoscoll នៅនលី LCD នែីេបsីcroll Result នប្កាយនពលគ្ណន្ទ នោយautomatic 
       lcd.autoscroll();   

lcd.print(ans);//រង្ហា ញ  នេាីយ នប្កាយនពលគ្ណន្ទរ ួ 
       lcd.noAutoscroll(); }//រិទ autoscoll 
 else if (key != NO_KEY && key == 'X'){ 
      valOnePresent = false; 
      num1=""; 
      num2=""; 
      op=' '; 
      ans=0; 
      lcd.clear();} 

} 
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 ណំា:ំ ក្សរណីនប្រ ីProteus នោយរតូររនេានៅតាេនជងីPIN Arduino, PIN LCD ន្ងិនលខនៅ Keypad បាន្
កូ្សែនយងីែនំណីរការ។ 
3. កា បមងកើត Radio Controller Car (RC Car)  

វាគ្ឺជារ ៉ាូរូររូ េួយដែលជាទូនៅប្រូវបាន្ភាា រ់នៅន្ឹងឧរក្សរណ៍នអទបិ ននសងែនទនទៀរ ឬ រណាត ញតាេ
រយៈវ ិ្ ីឥរដខសននសងៗោែ ែូ ជា Bluetooth,  Zigbee,  NFC,  Wi-Fi, LiFi, 3G,NRF ន្ិងឧរក្សរណ៍ជានប្ ីន្នទៀរ។ 
វាជាេូលោា ន្ប្គ្ឹេះសប្មារ់ន្វីការរនងែីររ ៉ាូរូរននសងៗែូ ជារ ៉ាូរូរររ់នលីនាូវ, នជៀសឧរសគ្ា, ន្វីការប្រក្សួរប្រដជង ន្ិង 
រ ៉ាូរូរនប្រីប្បាស់នលីវស័ិយននសងៗែូ វស័ិយក្សសកិ្សេា, នយធា, ឧសា ក្សេា ជានែេី។  ំន េះរ ៉ាូរូរនន្គ្នប្មាងនន្េះនយីង
រនងែីរវានឡីងនែីេបីជាប្គ្ឹេះែំរូងសប្មារ់ជា ំនណេះែឹង ក៏្សែូ ជារទពិនស្គ្ន៍្េាីៗ នែីេបរីនងែីររ ៉ារូូរដែលទាក់្សទង
ន្ឹងការរ ន្ទដនែក្សរងឹ, ដនែក្សទន់្ ន្ិងក្សេាវ ិ្ ីនប្រីនលទូីរសពានែ ន្ិងឱ្យវាអា ែំនណីរការននសងៗោែ តាេការរញ្ញា ។  

 3.1. មតើអេីមៅជា RC CAR? 
 RC CAR គ្ឺជាប្រនភទរ ៉ាូរូរេួយដែលនយីងអា  ប្គ្រ់ប្គ្ងវាបាន្ពី ំង្ហយ នោយន្វីការរញ្ញា វា
នោយនប្រី smart phone ឬ controller (ឧទា រណ៍រញ្ញា  តាេ Bluetooth WIFI រលក្សវទិយ សក្សេា)  

 

3.2. មគ្ឿងសគមាប់មធេើ RC CAR  
ឧរក្សរណ៍សប្មារ់ន្វីែំនទបងី RC CAR រេួមាន្ែូ ជា Resin Panels (រន្ាេះជ័រសប្មារ់ន្វីរួ

ឡាន្), Arduino Board, Jumper wire(ដខសនភាីង), Battery DC Gear Motor 12V, Wheel, Driver 
L298N, HC-06, Cell holder, ក្ស ងតាក់្ស ន្ិង កូ្សន្ក្សង់ ងែូររ ៉ារូូរ។ 

3.2.1. Resin Panels គ្ឺជារន្ាេះជ័រសប្មារ់ន្វរីួររស់រ ៉ារូូរដែលន្វីពីជ័រ។ ន យីនប្រីសប្មារ់ចរ់េ៉ាូ
ទ័រន្ឹងសប្មារ់ោក់្សនប្គ្ឿងននសងៗនទៀរ។ 
3.2.2. Arduino UNO R3 គ្ឺជាខួរក្សាលរ ៉ាូរូរ ដែលអា ឱ្យនយងីសរនសរកូ្សែរចេូ លនៅតាេអវី
ដែលនយងី ង់ឱ្យវាន្វ។ី វាមាន្លក្សខណៈជារន្ាេះនសៀគ្វីនអឡ ិប្រនូ្ិ ដែលមាន្នជីងសប្មារ់រចេូ ល
កូ្សែ ន្ិងនជីងនអឡ ិប្រូន្ិ ដែលអា នែីររួន្ទទីបាន្ទាងំការរញ្ញា ន ញន្ិងអាន្ ូលេក្សវញិ។ 
3.2.3. Motor Driver L298N គ្ឺជា driver ដែលអា ឱ្យនយងីប្គ្រ់ប្គ្ងនលបឿន្ ន្ិង ទសិនៅសប្មារ់
េ៉ាូទ័រទាងំពីរ។ នៅនលីេ៉ាូទ័រdriver នន្េះគ្ឺមាន្ Pin OUT1 ន្ងិ OUT2 សប្មារ់ភាា រ់នៅ MotorA ន្ិង 
Pin OUT3 ន្ិង OUT4 សប្មារ់ភាា រ់នៅ MotorB ។ Power Pin មាន្ពីរគ្ ឺ១២វ ល ន្ងិ GND នប្រី
សប្មារ់រចេូ លនភាីងចរ់ព ី៦ វ ល នៅ ១២ វ លពី battery ន្ិងមាន្នភាីងន ញ ៥ វ លេួយ។  ំដណក្ស
ឯ Pin ភាា រ់នៅ Arduino Board មាន្ ENA, IN1, IN2, IN3, IN4 ន្ិង ENA។ នោយ ENA 

https://en.wikipedia.org/wiki/Zigbee
https://en.wikipedia.org/wiki/Near_field_communication
https://en.wikipedia.org/wiki/Wi-Fi
https://en.wikipedia.org/wiki/LiFi
https://en.wikipedia.org/wiki/3G
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Pin ឱ្យ MotorA ែំនណីរការ ន្ិង IN1, IN2 ទទួលរនេា 0 ឬ 1 នែីេបឱី្យវលិនៅេ ខឬេយនប្កាយ។ 
 ំដណក្ស ENB Pinឱ្យ MotorB ែំនណីរការ ន្ងិ IN3, IN24 ទទលួរនេា 0 ឬ 1 នែេីប ីឱ្យវលិនៅេ ខ
ឬេយនប្កាយ                          
3.2.4. Jumper  គ្ឺជាដខសនភាីង សប្មារ់រភាា រ់ពីរឧរក្សរណ៍េួយនៅឧរក្សរណ៍េួយនទៀរ។ 
 DC Gear Motor 12V គ្ឺជាប្រនភទ Motor ដែរមាន្រង់សយ ង នន្ទា េះពី 9V នៅ 12V សប្មារ់រងវលិ
ក្សង់ឱ្យRobot នៅេ ខ នៅនប្កាយ នៅនវវង ន្ិង នៅស្គដ ។ំ 
3.2.5. Battery(េា) គ្ឺជាប្រភពថាេពលសប្មារ់នដល់នៅឱ្យ DC Motor 12V ដែលមាន្រ៉ាូលរូក្ស ន្ឹង
រ៉ាូលែក្ស។ វានតល់រង់សយ ងព ី9V-12V នៅឱ្យ Motor driver L298N ន្ិង Arduino Board។ 
3.2.6. Bluetooth HC-06 ជាឧរក្សរណ៍ដែលទទួលទិន្ែន័្យពី smartphone តាេរយៈ 
Bluetooth ន ីយវារចាូ ន្នៅកាន់្ Arduino board ន ីយ Arduino រចាូ ន្ Data នៅកាន់្ 
Motor driver L298N នែីេបនី្វីការរញ្ញា នៅនល ីMotors ទាងំពីរ។ 
3.2.7. ក្ស ងតាក់្ស គ្ជឺាឧរក្សរណ៍អគ្ិាសន្សីប្មារ់រិទន្ងិនរកី្សនភាីង។ នយងីនប្រសីប្មារ់នរកី្សឱ្យនភាីង
 ូលនៅកាន់្ Motor driver ន្ិង Arduino។ នៅក្សែ ង RC car នយីងអា នប្រីក្ស ងតាក់្សណាេួយ
ក៏្សបាន្ឱ្យដរវាសប្េរនៅន្ឹងឡាន្ររស់នយងី(ក្ស ងតាក់្សរូ លាេ)។ 
3.2.8. Cell holder គ្ឺជាឧរក្សរណ៍េយួដែលអា ោក់្សេាបាន្។ ជាទូនៅនគ្នប្ ីន្នប្រី cell  holder ដែល
នប្រីបាន្េាពីរប្ោរ់។ ពីនប្ េះេាពីរប្ោរ់គ្ឺនយងីអា នប្រីថាេពលវាបាន្សមាមាប្រនៅន្ឹងរប្េូវកា
ររស់ នយងីដែលប្រូវការេា នន្ទា េះព ី9vនៅ12v។ 
3.2.9. កូ្សន្ក្សង់  ងែូរឡាន្គ្ឺជាកូ្សន្ក្សង់រូ េួយដែលនគ្នប្រីវាសប្មារ់ទរ់ឡាន្(នប្ េះនយីងនប្រី 
Motor ដរ2)ន យីវាក៏្សអា ររ់ដរន្បាន្នៅតាេការរញ្ញា ររស់ Motor and Wheel ដែលនៅ
ខាងនប្កាយ នន្រួ RC Car។ 

3.3.  មបៀបតភាា ប់ Hardware 
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3.4. កា មគបើ app សគមាប់បញ្ជា ឡាន ក្នងុទូ សព័ទ 
 

 

1. រញ្ញា នៅេ ខនប្ររីនេានលខ  
2. រញ្ញា នៅនប្កាយនប្ររីនេានលខ 
3. រញ្ញា នៅខាងនប្រីរនេានលខ 
4. រញ្ញា នៅខាងស្គត  ំនប្រីរនេានលខ 
5. រញ្ញា នៅទសិ នន្ទា េះសញ្ញា ខាងនវវង ន្ិងេ ខនប្រីរនេានលខ  
6. រញ្ញា នៅទសិ នន្ទា េះសញ្ញា ខាងនវវង ន្ិងនប្កាេនប្ររីនេានលខ  
7. រញ្ញា នៅទសិ នន្ទា េះសញ្ញា ខាងស្គត  ំន្ងិេ ខនប្រីរនេានលខ 
៨. រញ្ញា នៅទសិ នន្ទា េះសញ្ញា ខាងស្គត  ំន្ងិនប្កាេនប្ររីនេានលខ 

3.5. ក្ដូសគមាបប់ញ្ជា  RC Car (Coding) 
int in1 =4; //ប្រកាសអនេររណំាងឱ្យ in1 នន្ Driver ភាា រ់នៅ Pin នលខ ៤ Arduino  
int in2 =5; //ប្រកាសអនេររណំាងឱ្យ in2 ភាា រ់នៅ Pin នលខ ៥ Arduino 
int in3 =6; //ប្រកាសអនេររណំាងឱ្យ in3 ភាា រ់នៅ Pin នលខ ៦ Arduino 
int in4 =7; //ប្រកាសអនេររណំាងឱ្យ in4 ភាា រ់នៅ Pin នលខ ៧ Arduino 
int motorS1=9;  //ប្រកាសអនេរ motorS1(ENA) ភាា រ់នៅ Pin នលខ 9 Arduino 
//សប្មារ់រញ្ញា រនលបឿន្នន្ Motor A 
int motorS2=10; //ប្រកាសរនេា Pin motorS2(ENB)ភាា រ់នៅ Pin នលខ 10 Arduino 
//សប្មារ់រញ្ញា រនលបឿន្នន្ Motor B 
char Value; //ចរ់យក្ស data ពីអន្ គ្េន៍្ Serial.Read 
void setup(){ 
   pinMode(in1, OUTPUT); //ក្សំណរ់ Pin in1 ជាទសិនៅន ញ 
   pinMode(in2, OUTPUT); //ក្សំណរ់Pin in2 ជាទិសនៅន ញ 
   pinMode(in3, OUTPUT); //ក្សំណរ់Pin in3 ជាទិសនៅន ញ 
   pinMode(in4, OUTPUT); //ក្សំណរ់Pin in4 ជាទិសនៅន ញ 
   Serial.begin(9600); //នរកី្ស Serial Port ដែលមាន្នលបឿន្ 9600 ក្សែ ងេយួវនិ្ទទ ី
 pinMode(motorS1, OUTPUT); 
   pinMode(motorS2, OUTPUT); } 
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void loop(){ 
if(Serial.available() > 0){ 
    Value = Serial.read(); 
     char Speed ; 
     if(Value >10){ 
         Speed=Value;}   
if(Value == 'O'){ 
      digitalWrite(ledPin,1);} 
if(Value == 'F'){ 
      digitalWrite(ledPin,0);} 

          if(Value == 1) {  
// motor A ដែលមាន្ in1, in2 ប្រវូបាន្ 
//វលិនៅេ ខ 
      forward(); 
      analogWrite(motorS1,Speed); 
       analogWrite(motorS2,Speed); }   
 // motor B ដែលមាន្ in3, in4 ប្រវូបាន្ 
//វលិនៅេ ខ 
if(Value == 2) { //Back 
      back(); 
      analogWrite(motorS1,Speed); 
      analogWrite(motorS2,Speed);} 
if(Value == 3)//Left{ 
      digitalWrite(in1,1); 
      digitalWrite(in2,0); 
      digitalWrite(in3,0); 
      digitalWrite(in4,1); 
      digitalWrite(ledPin,1); 
      analogWrite(motorS1,Speed); 
      analogWrite(motorS2,Speed);} 
if(Value == 4) {//Right 
      digitalWrite(in1,0); 
      digitalWrite(in2,1); 
      digitalWrite(in3,1); 
      digitalWrite(in4,0); 
      digitalWrite(ledPin,1); 

    digitalWrite(in4,0); 
    digitalWrite(ledPin,1);} 
if(Value == 6) {//forward_left 
     forward();  

analogWrite(motorS1,Speed-   
ceil(Speed/2)); 

      analogWrite(motorS2,Speed);} 
if(Value == 7) { //forward_right 
     
      forward();  
      analogWrite(motorS1,Speed); 

 analogWrite(motorS2,Speed-
ceil(Speed/2)); 

    } 
if(Value == 8) { //back_left 
      back(); 

analogWrite(motorS1,Speed-
ceil(Speed/2)); 

      analogWrite(motorS2,Speed);} 
if(Value == 9) { //back_right 
      back(); 
      analogWrite(motorS1,Speed); 

analogWrite(motorS2,Speed-
ceil(Speed/2));} 

}//End void loop 
//Function 
void forward() 
{ 
  digitalWrite(in1,1); 
  digitalWrite(in2,0); 
  digitalWrite(in3,1); 
  digitalWrite(in4,0); 
  digitalWrite(ledPin,1); 
} 
void back() 
{ 
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      analogWrite(motorS1,Speed); 
      analogWrite(motorS2,Speed);} 
if(Value == 5) { //Stop 
      digitalWrite(in1,0); 
      digitalWrite(in2,0); 
      digitalWrite(in3,0); 

  digitalWrite(in1,0); 
  digitalWrite(in2,1); 
  digitalWrite(in3,0); 
  digitalWrite(in4,1); 
  digitalWrite(ledPin,1); 
} 

  
4. គបព័នធមគស្គចទរក្ នងិគ្ប់គ្ងធារាស្គស្រសដសេយ័គបវតត ិ
   នោលរំណងនន្ការរនងែីរសប្មារ់ន្វីការយល់ែឹងអំពីប្រព័ន្ធ AUTOMATION ន្ិងអា ន្វីការនប្ស្គ 
ែំណានំៅក្សែ ងនាេះបាន្ ន្ិងជាេូលោា ន្ប្គ្ឹេះសប្មារ់រនងែីរឧរក្សរណ៍ែនទននសងនទៀរ នែីេបជីួយែល់ការង្ហរក្សសកិ្សរ។ 
វាជា AUTOMATION សប្មារ់ជួយែល់៖ 

- នតល់ភាពង្ហយប្សួលែល់ការោែំំណាំ 
- ការ់រន្ថយការនប្រីប្បាស់ក្សមាា ងំ 
- ការ់រន្ថយការ ណំាយននសងៗ 
- ជួយអភិវឌឍន៍្ែល់វស័ិយក្សសកិ្សេានងដែរ 
- ជាSimple ក្សែ ងគ្នប្មាងAutomation 

4.1. ឧបក្ ណ៍កា ដាំម ើង េួមាន: 
- Arduino Board ន្ិង Relay  
- DC Motor Pump ជាប្រនភទេ៉ាូទ័រេួយនប្រីសប្មារ់រូេ ន្ងិរនចេញទកឹ្ស។ 

 
- SOIL MOISTURE SENSOR ជាឧរក្សរណ៍ចរ់យក្សសំនណីេែី ន្ងិប្រូវបាន្នប្រីនែីេបវីាស់ ក្សំររិ
ររមិាណទឹក្សនៅក្សែ ងែ។ី ជាពិនសសនប្រវីាសប្មារ់អន្ វរតការពិនស្គ ន្ៅក្សែ ងវគ្ាសកិ្សាែូ ជាវទិាស្គហ្វ្សត
ែី, វទិាស្គហ្វ្សតក្សសិក្សេា, វទិាស្គហ្វ្សតររសិ្គថ ន្, ស្គក្សវរបក្សេារ ក្សខស្គហ្វ្សត, ន្ិងជីវវទិា។ វាជាឧរក្សរណ៍
រចេូ លរនេាេួយនៅឱ្យ ARDUINO BOARD ដែលមាន្នប្រីថាេពល៖ ៣,៣ វ ល ឬ ៥ វ ល និ្ងសញ្ញា
វ ៉ា លលទធនល: 0-4.2 វ ល គ្ិរជារនេា ANOLOG មាន្ពី 0 ែល់ ១០២៤ 
- Adapter 12 volt  នប្រសីប្មារ់រភាា រ់នភាងី ២២០ វ ល ជាេយួន្ឹង Power Jack ររស់ Arduino 
Uno នែីេបនីតល់នភាីងន ញ ១២ វ លនប្រី Pin Vin នៅឱ្យ DC Motor Pump ន្ិងនភាីង ៥ វ លនៅ 
Relay ន្ិង Soil Moisture Sensture។            
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        4.2. កា តភាា ប ់
• ែំរូងនយងីប្រូវយក្សដខស JUMPER នោរនជីង GND ររស់ ARDUINO BOARD នៅកាន់្នជងី 
GND ររស់ RELAY, SOIL MOISTURE SENSOR ន យីន្ឹងរ៉ាូលែក្សនន្ DC MOTOR PUMP 
• រន្ទា រ់េក្សនោរដខស JUMPER ពីនជីង ៥V ររស់ ARDUINO UNO នៅកាន់្នជងី VCC ររស់ 
RELAY, SOIL MOISTURE SENSOR ន្ិងនជីង NO ររស់ RELAY 

 

• រន្ទា រ់េក្សនទៀរនយងីប្រូវនោរដខស JUMPER ពីនជីង PIN A5 ររស់ ARDUINO UNO នៅ
កាន់្នជីង AOUT ររស់ SOIL MOISTURE SENSOR 
•  ន យីនយងីប្រូវនោរដខស JUMPER ពីនជីង PIN 0 នៅកាន់្នជីង IN ររស់ RELAY 
•    ងនប្កាយនោរដខសពីនជងី COM ររស់ RELAY នៅកាន់្រ៉ាូលរូក្សនន្DC MOTOR PUMP។ 

          4.3. CODING 
int c; 

void setup() {        
pinMode(A0,INPUT    
pinMode(0,OUTPUT); 
Serial.begin(9600); 

      } 

void loop() { 
c=analogRead(A5); 
if(c>600){ 
      digitalWrite(5, 1);} 
else{ 
      digitalWrite(5, 0);}} 

ក្សណំរ់សោំល់:  នំ េះការន្វីប្រព័ន្ធធារាស្គហ្វ្សតប្រហាក់្សប្រដ លគ្នប្មាងខាងនលីដែរ ដរប្រវូដេេ 
LCD និ្ង Ultrasonic Sensor រេួនឹ្ងឧរក្សរណ៍ននសងៗេយួ នំ្នួ្នទៀរ។  

5. ឌ្ីជីេល CLOCK 
            វាគ្ឺជាន្ទឡិកាឌីជីេល 24 នមា៉ា ងដែលមាន្េូលោា ន្នលីរ៉ារ arduino។ វាប្រូវបាន្រំ ក់្សនោយ
ថាេពលេាខាងនប្ៅនោយនប្រ ីDS3231 ឬ DS1703 ជាេួយន្ឹងឧរក្សរណ៍រនចេញព័រ៌មាន្ែូ ជា Time1637, LCD 
ន្ិង DOT Matrix ជានែីេ។ ន យីការក្សណំរ់មាន្រ ូរ ងរី (ពីនវវងនៅស្គត )ំ សប្មារ់ការក្សំណរ់នមា៉ា ង ន្ទទ ីន្ិង វនិ្ទទី
នៅតាេនពលនវលាប្រូវបាន្ក្សណំរ់ជាក់្សលាក់្សេួយ។ ការរនងែីរវានទបងីនែេីប:ី 
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 នដល់ភាពង្ហយប្សលួក្សែ ងការនេីលនមា៉ា ងដែលអា នប្រីប្បាស់ែូ ន្ទទប ិការដែលនគ្បាន្រនងែីរដែរ 
  ំនណញនពលនវលា ន្ិងមាន្ភាពង្ហយប្សលួក្សែ ងការក្សណំរ់នពលនវលា 
 ជាពិនសសយល់ែងឹពីការនប្រីប្បាស់ដនែក្សរងឹ ន្ិងដនែក្សទន់្ 

         5.1. ឧបក្ ណ៍កា ដាំម ើង េួមាន  
 - Arduino Board, 3 Button  

 - TRC DS3231 គ្ឺជាឧរក្សរណ៍នប្រីសប្មារ់រក្សាទ ក្សនូ្វនមា៉ា ង, នេា ដខ ឆ្លែ ,ំ  ន្ិងសីរ ណា ភាព។ វា
អា ក្សំណរ់នៅតាេនមា៉ា ងទូនៅតាេទីតាងំដែលវាក្សំព ងសថរិនៅ ន្ិង ងចនំមា៉ា ងបាន្លអនរីនទាេះរជីាថាេពល
ររស់ឧរក្សរណ៍ប្រូវបាន្ការ់ផ្លដ  ់។ វាមាន្េាេយួដែលមាន្ថាេពលន្វីឱ្យេ៉ាូឌូល ែំនណីរការបាន្លអនៅតាេ
នពលនវលា។ 

 

 - Time1637: គ្ឺជាឧរក្សរណ៍អា នប្រីសប្មារ់រង្ហា ញនមា៉ា ង ន្ទទី ន្ិងវនិ្ទទី។ 
   5.2. កា មគបើ DS3231 ជាេួយនរង TIME1637 

 

         5.3. CODING កា មគបើ DS3231 ជាេយួនរង TIME1637 
          //Project name : Digital Clock On TM1632 
      //Prepared by Ouk Polyvann 
      ##include <RTClib.h> //ការប្រកាស header file ររស់RTC DS3231 

#include <TM1637Display.h> //ការប្រកាស header file ររស់ TM1637 
#define CLK 9// ប្រកាសន្ងិនដល់រនេាែល់ pin CLK = 9 
#define DIO 8// ប្រកាសន្ងិនដល់រនេាែល់ pin DIO = 8 
RTC_DS3231 rtc;// រនងែីរ object នឈ្នា េះ rtc  
TM1637Display display = TM1637Display(CLK , DIO);//ប្បារ់នៅtm1637 ឲ្យស្គា ល់នជីង pin CLK 
ន្ិង DIO 
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const unit8_t blank[] = {0x00, 0x00, 0x00, 0x00}; //ប្រកាស នលខ Address 0x00 7segment 
ឲ្យtm1637 
void setup() { 
    // put your setup code here, to run once: 
    Serial.begin(9600); // នរីក្ស serial port ក្សណំរ់រនេានលបឿន្ 9600 នៅឲ្យ Serial port 
    delay(3000); // រងច ំ3000(ms)  = 3 វនិ្ទទ ី
    if(!rtc.begin()) {//ប្រួរពិន្ិរយថា rtc ប្រូវបាន្ភាា រ់ន យីឬនូ្វ 
        Serial.println("Couldn't fine RTC"); //រង្ហា ញឃ្លា  couldn’t fine RTC នលីនសៀនរៀល 
        while(1); }// loop ពិរជាន្ិ េ 
    if(rtc.lostPower()){ /* ប្រួរពិន្រិយថា rtc បារ់រង់ថាេពលឬអរ់នរបីារ់រង់ set ស្គជាេា ី
       Serial.println("RTC lost power, lets set the time!"); //រង្ហា ញឃ្លា នលី serial Monitor 
       rtc.adjust(DateTime(2021,1,21,3,0,0));}//នដល់នូ្វរនេាកាលររនិ ឆទន្ិងនមា៉ា ងនៅឲ្យ RTC 

   display.setBrightness(0x0a); // ក្សណំរ់ការរង្ហា ញពន្ាឺែល់ 4led 7segment 
   display.setSegments(blank); }// រដូររនេារង្ហា ញនៅឲ្យ 7segment 

} 
void loop() { 
    // put your main code here, to run repeatedly: 
    DateTime now = rtc.now(); //ការនដល់រនេានន្នពលនវលារ េ របន្ែនៅឲ្យ Function DateTime 

 int displaytime = (now.hour() * 100)+ now.minute();//រនងែីរអនេរdisplaytimeសប្មារ់    
//នា ក្សរនេារូរេន្តររស់នពលនវលា 

    Serial.println(displaytime); //រង្ហា ញរនេា  displaytime នៅនល ីSerial Monitor 
    int a = now.second()%2; //រនងែីរអនេរ a សប្មារ់នា ក្សរនេាឲ្យ Blinking ដែលនៅក្សណាដ ល    //
នមា៉ា ងនន្ 4led digital 

   if(a==0) /* ប្រសិន្នររីនេាររស់ a ឬ Blinking =0*/ { 
        display.setColon(false); }// Blinking Colon េនិ្រង្ហា ញនទ 
   else /* នា យេក្សវញិ*/ { 
        display.setColon(true); } // Blinking Colon រង្ហា ញនលី 4led digital of 7segment 

 display.showNumberDec(displaytime, true);}//រង្ហា ញនមា៉ា ងដែលែំនណីរការនពលរ េ របន្ែ  
       } 
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5.4. កា ដាំមទប ើង DS3231 ជាេយួនរង LCD សូេនេលីរូរខាងនប្កាេ៖ 

 

 5.5. ក្េមវិធដីាំមណើ  កា  DS3231 ជាេយួនរង LCD សូេនេលីរូរខាងនប្កាេ៖ 
           // Real time clock and calendar with set buttons using DS1307 and Arduino 

// include LCD library code 
#include <LiquidCrystal.h> 
// include Wire library code (needed for I2C protocol devices) 
#include <Wire.h> 
// LCD module connections (RS, E, D4, D5, D6, D7) 
LiquidCrystal lcd(7, 6, 5, 4, 3, 2); 
void setup() { 
  pinMode(8, INPUT_PULLUP); // button1 is connected to pin 8 
  pinMode(9, INPUT_PULLUP); button2 is connected to pin 9 
  // set up the LCD's number of columns and rows 
  lcd.begin(16, 2); 
  Wire.begin();// Join i2c bus 
} 
char Time[]     = "TIME:  :  :  "; 
char Calendar[] = "DATE:  /  /20  "; 
byte i, second, minute, hour, date, month, year; 
void DS1307_display(){ 
  // Convert BCD to decimal 
  second = (second >> 4) * 10 + (second & 0x0F); 
  minute = (minute >> 4) * 10 + (minute & 0x0F); 
  hour   = (hour >> 4)   * 10 + (hour & 0x0F); 
  date   = (date >> 4)   * 10 + (date & 0x0F); 
  month  = (month >> 4)  * 10 + (month & 0x0F); 
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  year   = (year >> 4)   * 10 + (year & 0x0F); 
  // End conversion 
  Time[12]     = second % 10 + 48; 
  Time[11]     = second / 10 + 48; 
  Time[9]      = minute % 10 + 48; 
  Time[8]      = minute / 10 + 48; 
  Time[6]      = hour   % 10 + 48; 
  Time[5]      = hour   / 10 + 48; 
  Calendar[14] = year   % 10 + 48; 
  Calendar[13] = year   / 10 + 48; 
  Calendar[9]  = month  % 10 + 48; 
  Calendar[8]  = month  / 10 + 48; 
  Calendar[6]  = date   % 10 + 48; 
  Calendar[5]  = date   / 10 + 48; 
  lcd.setCursor(0, 0); 
  lcd.print(Time);        // Display time 
  lcd.setCursor(0, 1); 
  lcd.print(Calendar);    // Display calendar 
} 
void blink_parameter(){ 
  byte j = 0; 
  while(j < 10 && digitalRead(8) && digitalRead(9)){ 
    j++; 
    delay(25); 
  } 
} 
byte edit(byte x, byte y, byte parameter){ 
  char text[3]; 
  while(!digitalRead(8));    // Wait until button (pin #8) released 
  while(true){ 
    while(!digitalRead(9)){  // If button (pin #9) is pressed 
      parameter++; 
      if(i == 0 && parameter > 23)  // If hours > 23 ==> hours = 0 
        parameter = 0; 
      if(i == 1 && parameter > 59)  // If minutes > 59 ==> minutes = 0 
        parameter = 0; 
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      if(i == 2 && parameter > 31)  // If date > 31 ==> date = 1 
        parameter = 1; 
      if(i == 3 && parameter > 12)   // If month > 12 ==> month = 1 
        parameter = 1; 
      if(i == 4 && parameter > 99)   // If year > 99 ==> year = 0 
        parameter = 0; 
      sprintf(text,"%02u", parameter); 
      lcd.setCursor(x, y); 
      lcd.print(text); 
      delay(200);   // Wait 200ms 
    } 
    lcd.setCursor(x, y); 
    lcd.print("  ");              // Display two spaces 
    blink_parameter(); 
    sprintf(text,"%02u", parameter); 
    lcd.setCursor(x, y); 
    lcd.print(text); 
    blink_parameter(); 
    if(!digitalRead(8)){   // If button (pin #8) is pressed 
      i++;      // Increament 'i' for the next parameter 
      return parameter;                          // Return parameter value and exit 
    } 
  } 
} 
void loop() { 
  if(!digitalRead(8)){  // If button (pin #8) is pressed 
      i = 0; 
      hour   = edit(5, 0, hour); 
      minute = edit(8, 0, minute); 
      date   = edit(5, 1, date); 
      month  = edit(8, 1, month); 
      year   = edit(13, 1, year); 
      // Convert decimal to BCD 
      minute = ((minute / 10) << 4) + (minute % 10); 
      hour = ((hour / 10) << 4) + (hour % 10); 
      date = ((date / 10) << 4) + (date % 10); 
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      month = ((month / 10) << 4) + (month % 10); 
      year = ((year / 10) << 4) + (year % 10); 
      // End conversion 
      // Write data to DS1307 RTC 
      Wire.beginTransmission(0x68);  // Start I2C protocol with DS1307 address 
      Wire.write(0);        // Send register address 
      Wire.write(0);        // Reset sesonds and start oscillator 
      Wire.write(minute);  // Write minute 
      Wire.write(hour);      // Write hour 
      Wire.write(1);          // Write day (not used) 
      Wire.write(date);       // Write date 
      Wire.write(month);      // Write month 
      Wire.write(year);      // Write year 
      Wire.endTransmission();   // Stop transmission and release the I2C bus 
      delay(200);     // Wait 200ms 
    } 
    Wire.beginTransmission(0x68);  // Start I2C protocol with DS1307 address 
    Wire.write(0);     // Send register address 
    Wire.endTransmission(false); // I2C restart 
    Wire.requestFrom(0x68, 7);  // Request 7 bytes from DS1307 and release I2C bus    //at 
end of reading 
    second = Wire.read();  // Read seconds from register 0 
    minute = Wire.read();   // Read minuts from register 1 
    hour   = Wire.read();     // Read hour from register 2 
    Wire.read();       // Read day from register 3 (not used) 
    date   = Wire.read();// Read date from register 4 
    month  = Wire.read();  // Read month from register 5 
    year   = Wire.read();    // Read year from register 6 
    DS1307_display();     // Diaplay time & calendar 
    delay(50);     // Wait 50ms 
} 

6. SIM800L កា មគបើសេយ័គបវតតិក្េមក្នងុផទឹះ(SIM800L HOME AUTOMATION) 
ការនប្រី SIM800L ឬ SIM900L នោយភាា រ់វាជាេួយន្ងឹរ៉ារ Arduino រវាងទូរស័ពានែីេបរីញ្ញា ឧរក្សរណ៍ពី

 ំង្ហយនោយនប្រីជាស្គរ (Message) ន្ិង Call នែីេបរីញ្ញា ររកិាខ រពី មាា យនោយអា រិទ ឬនរីក្សនូ្វឧរក្សរណ៍ននសងៗ 
នោយនប្រីនលខទូរស័ពាប្រនភទ Smart ឬ Cellcard។ ការរនងែីរវានទបីងនែីេបីដសវងយល់ពីរន េក្សវទិាទំន្ទក់្សទំន្ង
ដែលអា យក្សនៅនប្រីក្សែ ងនគ្ ោា ន្, ស្គលានរៀន្ ឬទីលាន្ស្គធារណៈននសងៗក្សែ ងជីវរិប្រចនំេានោយនប្រទូីរសពានែ
ជានប្គ្ឿងរញ្ញា ដែលនយងីនៅថាឧរក្សរណ៍រញ្ញា ពី មាា យ។  
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        6.1. កា ដាំម ើងឧបក្ ណ៍ 
 - Arduino Uno ឬ Arduino Nano 

 - Sim800L ជាេ៉ាូឌ លខាែ ររូ ដែលអន្ ញ្ញា រឱ្យរចាូ ន្ GPRS។ នោយអា រចាូ ន្ន្ិងទទួលស្គរ 
ន្ិងទទលួការនៅជាសំនឡងបាន្។  

 - Step Down សប្មារ់រចេូលនភាីង ១២ វ ល ន្ិងនតល់នភាងីនៅឱ្យ GSM េ៉ាូឌូលអា នៅ នន្ទា េះ  
3.4V - 4.4V  ន្ិងនតល់ រន្តយ៉ា ងនហា ណាស់ 2A។ សូេនេីលរូរខាងនប្កាេ។ 

       6.2. កា តភាា ប ់

 
         6.3. ជាំហានកា មតសត Sim800L និងមគបើទូ សពទ 
 1.  ដខស GND ប្រូវយក្សព ីBATERRY ឬពី Power Jack នែីេបនីប្រីនភាីងចរ់ពី ៧វ លនទបងីនៅ 
 2.  នរ ីAT command AT+CNMI=2,2,0,0  មាន្ ERROR អា េក្សពីការនប្រដីខស GND 
 3.  នៅនលីរ៉ារមាន្នភាីងរភំាឺនពលវាែំនណីរការរញ្ញា ក់្សថាស្គា ល់ port 
 4.  នប្រីនភាីង 3.7 Volt HP battery នៅ supply sim800L 
 5.  នៅនលី Smart Phone វាយ 
      #a1 (Turn On Led1) 
      #a0 (Turn off Led1) 
 6.4. កា មគបើគរស ់AT Command មាន្ែូ ជា៖ 

o AT នប្រីនរសតទនំ្ទក់្សទនំ្ងរវាង Arduino ន្ិង GSM នរីទាក់្សទងោែ បាន្វាន្ងឹនវាីយ OK។ 
o AT+CSQ នប្រីឲ្យ GSM នេីលនសវាស ីេដែលវាបាន្នប្រ ីជារួនលខែំរូង មាន្រនេាប្រដ ល 5dB ឫនប្ ីន្

ជានន្េះនរីនសវាខាា ងំ។ 
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 ការនប្រីប្បាស់ GSM បាន្កាន់្ដរទូលទូំលាយ អាប្ស័យនលីការសិក្សានលីរញ្ញា  AT។ យល់ែឹងពីរញ្ញា  
AT បាន្កាន់្ដរនប្ ីន្ន្វឱី្យង្ហយប្សួលនប្រីប្បាស់ GSM េ៉ាូឌូល។ 

               នែេីបនីន្សី្គរ SMS បាន្៖ 
o AT+CMGF=1 ឲ្យ GSM ែំនន្ីរការក្សែ ងនោលការណ៍ SMS។ 
o AT+CNMI=1,2,0,0,0 ឲ្យ GSM ចទំទួលន្ឹងចរ់ដ ងស្គរពីអែក្សននសងប្រូវនប្រី  
o AT+CMGL=\REC UNREAD\ ឲ្យ GSM Read ស្គរេិន្ទាន់្ Read 
o AT+CMGDA=\DEL ALL\  ឲ្យ GSM ល រ Messages 

        6.5. ក្េមវិធី្ាំ ខូាងមគកាេមនឹះអាចមតសតជាេួយនរងណផនក្ រងជាក្ណ់សតង  
 //Program :How To Use Arduino with SIM800L  

//to call and send message 
//By :Ouk Polyvann 
#include <SoftwareSerial.h>// រចេូ ល Library នែីេបរីនងែីរ Object 
SoftwareSerial sim(2, 3);//ជាង Pin RX : TX សប្មារ់រភាា រ់នៅរ៉ារ Arduino 
String number = "85511995516"; // +855 is the country code 
void setup() { 
    Serial.begin(9600);//នរីក្ស USB port ន្ិងក្សណំរ់នលបឿន្ឱ្យ Serial port 
    Serial.println("Wait few seconds...");//រង្ហា ញឃ្លា  Wait few seconds...") 
    delay(5000);// delay រយេះនពល ៥ វនិ្ទទ ី
    Serial.println("Sistem Started..."); //រង្ហា ញឃ្លា  Sistem Started... 
    sim.begin(9600);//ចរ់ននតីេ Sim ន្ិងក្សណំរ់នលបឿន្ Serial Port 
    delay(1000); // delay រយេះនពល ១ វនិ្ទទ ី
    Serial.println("Type c to make a call and s to send an SMS"); 
} 
void loop() { 
  if (Serial.available() > 0)//នប្រីទិន្ែន័្យប្រូវបាន្នន្ីន ញ 
    switch (Serial.read()){ 
      case 'c': 
         callNumber();//នៅអន្ គ្េន៍្ CallNumber() 
         break; 
      case 's': 
          SendMessage(); 
          break; } 
  if (sim.available() > 0) 
         Serial.write(sim.read());} 
void SendMessage(){ 
    //Selects the operating mode of the GSM/GPRS modem or mobile phone 
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    sim.println("AT+CMGF=1"); 
    delay(1000); 
    sim.println("AT+CMGS=\"" + number + "\"\r"); 
    delay(1000); 
    String SMS = "Hi , How are you?"; 
    sim.println(SMS); 
    delay(100); 
    sim.println((char)26); 
    delay(1000);} 
void callNumber() { 
    sim.print (F("ATD")); 
    sim.print (number); 
    sim.print (F(";\r\n"));} 

 នែីេបនី្វីការែំនណីរការកូ្សែខាងនលីនយងីប្រូវនរីក្សក្សេាវ ិ្ ី ឬនន្ីែូ ខាងនប្កាេ៖ 

 

- ក្សេាវ ិ្ ីនន្េះនប្រីសប្មារ់ន្វីការនន្ីរួរអក្សសរនៅឱ្យ រ៉ារ Arduion 
នែីេបនី្វីការររិ ឬនរកី្សអំពូល 
- វាយ #a1 នៅក្សែ ងប្រអរ់ Write Your Message Here 
ន្ិង   នលីរ ូរ ង Send SMS នែីេបនី្វីការនរីក្ស(Turn On 
Led1)  
វាយ #a0 នៅក្សែ ងប្រអរ់ Write Your Message Here ន្ិង
   នលីរ ូរ ង Send SMS នែីេបនី្វីការនរីក្ស(Turn On 
Led1)  

 6.6. ឬជាេយួនរងក្េមវធិី Proteus  
 int led2Pin = 6; //ប្រកាស led2 ក្សំណរ់ថានជងី Pin នលខ 6 ន្ឹងភាេ រ់នៅកាន់្ led 

//រនងែីរ software serial object នែីេបភីាា រ់ទំន្ទក់្សទនំ្ងជាេួយ SIM900D 
SoftwareSerial mySerial(12,13); 
void setup(){ 

  mySerial.begin(9600);  // នរីក្ស Serial Monitor SIM900D 
  Serial.begin(9600);  //នរីក្ស Serial Monitor Arduino  
  pinMode(4, OUTPUT); 
  pinMode(5, OUTPUT);  //ក្សំណរ់ Digital Pin led ជា Output  
  pinMode(6, OUTPUT); 
  delay(100); }// ពន្ានពលនែីេបរីតូរក្សែ ងរយៈនពល 0.1 វនិ្ទទី 
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void loop(){ 
       if (Serial.available()>0) 
       switch(Serial.read()) { 
              case 'a': 
                 SendMessage(); 
                 break; 
             case 'b': 
              SendMessage1(); 
                 break; 

        case 'c' : 
               SendMessage2(); 
               break; 
        case 'd': 
               EndMessage(); 
               break;  } 
if (mySerial.available()>0) 

  
Serial.write(mySerial.read());} 

     
   void SendMessage(){ 

mySerial.println("     "); 
//ក្សណំរ់ SMS to Text Mode ឲ្យ GSM ែំនណីរការក្សែ ងនោលការណ៍ SMS 
 mySerial.println("AT+CMGF=1"); 
 delay(100);//ពន្ានពលនែីេបរីតូរក្សែ ងរយៈនពល 0.1 វនិ្ទទី 
 mySerial.println("AT+CMGS=\“+885xxxxxxxxx\"\r"); 
 delay(100);//ពន្ានពលនែីេបរីតូរក្សែ ងរយៈនពល 0.1 វនិ្ទទី 
 mySerial.println("Control LED with GSM "); 
mySerial.println("Press 'a' Lights ON"); 
 mySerial.println("The First Pattern"); 
 delay(100);//ពន្ានពលនែីេបរីតូរក្សែ ងរយៈនពល 0.1 វនិ្ទទី 
 digitalWrite(4, HIGH); //ក្សំណរ់ ងអ លរង្ហា ញយក្សរនេា digital pin led ភាឺ 
 digitalWrite(5, LOW); //ក្សំណរ់ ងអ លរង្ហា ញយក្សរនេា digital pin led រិទ 
 digitalWrite(6,LOW); //ក្សំណរ់ ងអ លរង្ហា ញយក្សរនេា digital pin led រិទ 
 delay(100);//ពន្ានពលនែីេបរីតូរក្សែ ងរយៈនពល 0.1 វនិ្ទទី } 
void SendMessage1() 
{ 
mySerial.println("     "); 
//ក្សណំរ់ SMS to Text Mode ឲ្យ GSM ែំនន្ីរការក្សែ ងនោលការណ៍ SMS 
mySerial.println("AT+CMGF=1"); 
delay(100);//ពន្ានពលនែេីបរីតូរក្សែ ងរយៈនពល 0.1 វនិ្ទទ ី
mySerial.println("AT+CMGS=\“+885xxxxxxxxx\"\); 
delay(100); //ពន្ានពលនែីេបរីតូរក្សែ ងរយៈនពល 0.1 វនិ្ទទី 
mySerial.println("Control LED with GSM "); 
mySerial.println("Press ‘b' Lights ON"); 
mySerial.println("The Second Pattern"); 
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delay(100); //ពន្ានពលនែីេបរីតូរក្សែ ងរយៈនពល 0.1 វនិ្ទទី 
digitalWrite(4, LOW); //ក្សំណរ់ ងអ លរង្ហា ញយក្សរនេា digital pin led រិទ 
digitalWrite(5, HIGH);//ក្សណំរ់ ងអ លរង្ហា ញយក្សរនេា digital pin led ភាឺ 
digitalWrite(6,LOW); //ក្សំណរ់ ងអ លរង្ហា ញយក្សរនេា digital pin led រិទ 
delay(100); } //ពន្ានពលនែីេបរីតូរក្សែ ងរយៈនពល 0.1 វនិ្ទទី  
void SendMessage2() 
{ 
mySerial.println("     "); 
//ក្សណំរ់ SMS to Text Mode ឲ្យ GSM ែំនន្ីរការក្សែ ងនោលការណ៍ SMS 
  mySerial.println("AT+CMGF=1"); 
 delay(100); 
 mySerial.println("AT+CMGS=\”+885xxxxxxxxx\"\r"); 
 delay(100);//ពន្ានពលនែីេបរីតូរក្សែ ងរយៈនពល 0.1 វនិ្ទទី 
 mySerial.println("Control LED with GSM "); 
 mySerial.println("Press ‘c' Lights ON"); 
 mySerial.println("The Third Pattern"); 
 delay(100);//ពន្ានពលនែីេបរីតូរក្សែ ងរយៈនពល 0.1 វនិ្ទទី 
 digitalWrite(4, LOW); //ក្សំណរ់ ងអ លរង្ហា ញយក្សរនេា digital pin led រិទ 
 digitalWrite(5, LOW); //ក្សំណរ់ ងអ លរង្ហា ញយក្សរនេា digital pin led រិទ 
 digitalWrite(6,HIGH); //ក្សំណរ់ ងអ លរង្ហា ញយក្សរនេា digital pin led ភាឺ 
 delay(100);}//ពន្ានពលនែីេបរីតូរក្សែ ងរយៈនពល 0.1 វនិ្ទទី 
} 
void EndMessage() 
 { 
   mySerial.println("     "); 
   mySerial.println("ATD +885xxxxxxxxxx:"); 
   mySerial.println("Press 'd' Lights Off"); 
  delay(100);//ពន្ានពលនែីេបរីតូរក្សែ ងរយៈនពល 0.1 វនិ្ទទី 
  digitalWrite(4, LOW); //ក្សំណរ់ ងអ លរង្ហា ញយក្សរនេា digital pin led រិទ 
  digitalWrite(5,LOW); //ក្សំណរ់ ងអ លរង្ហា ញយក្សរនេា digital pin led រិទ 
  digitalWrite(6,LOW); //ក្សំណរ់ ងអ លរង្ហា ញយក្សរនេា digital pin led រិទ 
 delay(100);//ពន្ានពលនែីេបរីតូរក្សែ ងរយៈនពល 0.1 វនិ្ទទី 
 } 
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សណួំរ ន្ងិ លហំារ់ 
១. ែូ នេត ដែលនៅថាRC Car? នរីវានសនំឡងីពី hardware អវីខាេះ?  ូនរៀររារ់ពីេ ខង្ហរររស់ឧរក្សរណ៍
ន្ិេួយៗនោយសនងខរ? នរី Motor driver នប្រីនភាីង ូលរ៉ា ន្ទា ន្វ ៉ា ល? រ ួពន្យល់ពីេូលន រ នោយសនងខរ។ 
២.  ូរសរនសរកូ្សែនែីេបីរញ្ញា េ៉ាូទ័រទាងំពីរនន្ RC Car នៅេ ខ នប្កាយ នវវង ន្ិង ស្គត នំោយមាន្រង្ហា ញ
ព័រ៌មាន្នៅនលី LCD នៅក្សែ ងវ ិ្ ី Proteus? 
៣. ែូ នេដ នៅថា Bluetooth Control Lamp? នរីវានសពំីឧរក្សរណ៍អវីខាេះ? ពន្យល់េ ខង្ហរ Bluetooth 
ន្ិងនជីង Pin ន្ិេួយៗររស់វារួ ន្វីការរភាា រ់នៅរ៉ារ Arduino។ 
៤.  ូររញ្ញា ក់្សពេូីលន រ រនងែរី Simple Calculator?  ូរប្បារ់នឈ្នា េះឧរក្សរណ៍ដែលរនងែីរគ្នប្មាងនន្េះ? 
នរីគ្នប្មាងនន្េះជាេូលោា ន្សប្មារ់រនងែីរបាន្ក្ស ំពយូទ័រេយួបាន្ដែរឬនទ?  ូររញ្ញា ក់្សពេូីលន រ ?  ូរសរនសរ
កូ្សែនរសវានៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី Proteus? 
៥. ែូ នេត ដែលនៅថា Automation?  ូរន្ិយយពីរនួ្ទទីឧរក្សរណ៍នប្រីក្សែ ង Automatic Watering 
System? នរីគ្នប្មាងនន្េះអា យក្សនៅនប្រីនៅក្សែ ងវស័ិយក្សសិក្សេាអវីបាន្?  ូរនសរនសរកូ្សែនរសវានៅក្សែ ង
ក្សេាវ ិ្ ី Proteus? 
៦. ែូ នេត ដែលនៅឌីជីេល Clock?  ូរន្ិយយពីេ ខង្ហរនន្ឧរក្សរណ៍ន្ិេួយៗនោយសនងខរ?  ូរ
សរនសរកូ្សែនែីេបីន ញនលខពី ០ ែល់នលខ ៩ នៅនលី TM1637? 
៧. ែូ នេត ដែលនៅ SIM800L controlled 3 LED? នរីនសំនឡីងពីhardware អវីខាេះ? វានប្រីនៅក្សែ ងវ ិ
ស័យអវីខាេះ?  ូរនរៀររារ់ពីេ ខង្ហរន្ិេួយៗររស់វានោយសនងខរ។ 
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មេម ៀនទ ី១០ APP INVENTOR 

វាជាក្សេាវ ិ្ ីេយួដែលអភិវឌឍនោយស្គក្សលវទិាល័យេួយនឈ្នា េះថា MIT(Massachusetts Institute of 
Technology) ន យីប្រូវបាន្អន្ ញ្ញា រឲ្យអែក្សនប្រីប្បាស់នប្រីវានែីេបរីនងែរីក្សេាវ ិ្ ីននសងៗសប្មារ់ទូរស័ពាប្រនភទ Android 
បាន្នោយង្ហយប្សួល។ អែក្សអា  ូលនប្របី្បាស់វាបាន្នៅនលីនគ្ ទព័ំរ។ 

App Inventor ប្រូវបាន្រ ន្ទនឡងីនែីេបនីដល់ភាពង្ហយប្សលួែល់អែក្សចរ់ននដេីរនងែរីក្សេាវ ិ្ ែីំរូង ន យីវាមាន្
លក្សខណៈពិនសសន្ទន្ទែូ បាន្នរៀររារ់នៅ ំន្  េួយ ំន្ួន្ខាងនប្កាេ នរីន្ៀរនៅន្ឹង IDE (Integrated 
Development Environments) ែនទនទៀរែូ ជា Android Studio ឬ Eclipse ជានែីេ។ 
- ែំនណីរការនៅនលីនគ្ ទំព័រអ នី្្ណិឺរ ន្ងិេិន្ប្រូវការឲ្យអែក្សនប្រីប្បាស់ទាញយក្ស ន្ិងែំនឡងីវានឡយី 
- នប្ររីា ក្សេ៉ាូរ(Block Modes),រណដ ំ លក្សខខណឌ  ន្ិង ក្សយរញ្ញា នៅថារា ក្ស( Blocks) ជនំ្ួសការសរនសរកូ្សែ ន្ិង

ព ំប្រូវការឲ្យអែក្សនប្រីប្បាស់ន េះភាស្គសរនសរក្សេាវ ិ្ អីវីនឡយីក៏្សអា នប្រីវាបាន្ដែរ។ 
- មាន្ Interfaces ស្គេចា ន្ងិង្ហយយល់ក្សែ ងការនប្រីប្បាស់ 
- មាន្ក្សេាវ ិ្ ីជនំ្ួយនៅនលីទូរស័ពា Android ដែលអន្ ញ្ញា រឲ្យអែក្សនប្រីប្បាស់ន្វីការនរសតស្គក្សលបងក្សេាវ ិ្ ីភាា េ  ៗ
- ជាក្សេាវ ិ្ ីែ៏ប្រនសីរេយួសប្មារ់អែក្សដែល ង់ចរ់ននដេីរនងែីរក្សេាវ ិ្ ីសប្មារ់ទូរស័ពា Android នោយព ំប្រូវការ

 ំណាយនពលយូរក្សែ ងការនរៀន្។ 
នៅក្សែ ងនេនរៀន្នន្េះ អែក្សន្ឹងដសវងយល់អំពីរនរៀររនងែីរគ្នប្មាង, ន្វីនរសត, រ ន្ទ ន្ិងសរនសរកូ្សែនោយនប្រី

ប្បាស់រា ក្ស  ដែលជាេូលោា ន្ក្សែ ងការនប្រីប្បាស់ App Inventor។ 
1.  មបៀបបមងកើត្មគមាង(Project) 

េ ន្ន្ឹងចរ់ននដីេរ ន្ទ ន្ិងរនងែីរក្សេាវ ិ្ អីែក្សប្រូវដសវងយល់ជាេ ន្សនិ្អំពីរនរៀររនងែរីគ្នប្មាង ន្ងិនរៀរ ំ
ែំនឡងីក្សេាវ ិ្ ីជំន្យួេួយ ំន្ួន្ដែលអន្ ញ្ញា រឲ្យអែក្សន្វីនរសតក្សេាវ ិ្ ីររស់អែក្សនៅបាន្។ 

 

- គ្នប្មាងជាគ្នូំ្ររាង់ក្សេាវ ិ្ ីររស់អែក្សន យីវានា ក្សនូ្វការនរៀរ ំរ ន្ទ ន្ងិនប្ោងែំនណីរការររស់ក្សេាវ ិ្ ី។នោយស្គរ
ដរ App Inventor ែំនណីរការនៅនលីនគ្ ទព័ំរ ែូន ែេះការ ូលនប្រីប្បាស់ ន្ងិរនងែីរគ្នប្មាងមាន្លក្សខណៈខ ស
ដរាក្សពី IDE ែនទ។ នែីេបនីប្រកី្សេាវ ិ្ ីនន្េះបាន្ប្រូវអន្ វរតតាេជំហាន្ែូ ខាងនប្កាេ៖ 

- ជំហាន្ទី១៖ សូេ ូលនៅកាន់្នគ្ ទំព័រ http://appinventor.mit.edu ន យី   នលីរ ូរ ង “Create 
apps!” ឬ ូលនៅកាន់្នគ្ ទំព័រ http://ai2.appinventor.mit.edu នោយផ្លា ល់។ 

- េ៉ាាងនទៀរនយងីអា វាយ ក្សយ App Inventor 2  ក្សែ ង Google ន្ិង    Mouse នលី MIT App Inventor  

http://appinventor.mit.edu/
http://ai2.appinventor.mit.edu/
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- ជហំាន្ទ២ី៖ វាយរចេូ លនូ្វ Gmail ររស់អែក្សតាេដែលបាន្នសែីស ំនែេីប ីlogin  ូលនប្រីប្បាស់ App Inventor។ 
- ជហំាន្ទ៣ី៖ សូេ   នលរី ូរ ង “Start new project” ន្ិងអន្ វរតតាេរូរែូ ខាងនប្កាេពជីំហាន្ទី ១ ែល់ទី ៣ 

នែីេបរីនងែីរ ន្ិងោក់្សនឈ្នា េះគ្នប្មាងេាី។ 

 

នប្កាយពីអន្ វរតន៍្តាេជំហាន្ខាងនលីន យី អែក្សន្ងឹសនប្េ ក្សែ ងការរនងែីរគ្នប្មាងននសងៗន យីក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី
នន្េះ ន្ងឹន្ទអំែក្សនៅកាន់្នអប្ក្សង់េាីសប្មារ់រ ន្ទក្សេាវ ិ្ ីររស់នន្េះ។ 
2.  មបៀបមធេើមតសត និងដាំមទប ើងក្េមវធិីជាំនយួ 

េ ន្ន្ឹងចរ់ននដីេរ ន្ទក្សេាវ ិ្ ីររស់អែក្ស ចបំា ់ប្រូវនរៀរ ំក្សេាវ ិ្ ីសប្មារ់ន្វីនរសតស្គក្សលបង ឬនយងីនៅថា 
Output Screen ជាេ ន្សិន្។ នប្ េះអវីដែលអែក្សន ញីនៅក្សែ ងផ្លា ងំរ ន្ទររស់ App Inventor ព ំែូ ពិរប្បាក្សែនៅ
ន្ឹងអវីដែលអែក្សន្ឹងន ញីនៅក្សែ ងទូរស័ពានឡយី។ 

អែក្សអា ន្វីនរសតក្សេាវ ិ្ ីររស់អែក្សបាន្រីរនរៀរគ្ឺ៖ 
o នប្រីក្សេាវ ិ្ ីជនំ្ួយ AI Companion តាេរយៈ Wifi 
o នប្រីក្សេាវ ិ្ ីជនំ្ួយ AI Companion តាេរយៈនអសរ ីរ( USB) 
o នប្រី Emulator នៅនលីក្ស ំពយូទ័រែូ អែក្សនប្រកី្សេាវ ិ្ ី UnoArduSim ឬ Proteus។ នោយរំរូវឱ្យែំនទបងីក្សេាវ ិ្  ី

aiStarter អា ទាញយក្សពីទតីាងំណាេយួនៅនលី Google  ន្ិងែំនទបងីវា។ 
នែីេបីរក្សាភាពស្គេចានៅក្សែ ងនេនរៀន្នន្េះខ្ ំន្ឹងនរៀររារ់ដរពីការន្វីនរសតនោយនប្រី AI Companion តាេ

រយៈ Wifi ន្ិងការន្វីនរសតនោយនប្រី Emulator ន្ិង AI Companion តាេរយៈ USB នោយនយងីអា  ូលនៅកាន់្
នគ្ ទំព័រនន្េះនែីេបទីាញយក្សក្សេាវ ិ្ ីទាងំនន្េះ រ ួន្វីការែំនឡងី។ 

2.1. ដាំមទប ើង aiStarter 
ការនប្រីប្បាស់ក្សេាវ ិ្ ី Emulator ឬដខសយូនអសរ ីរប្េូវឱ្យនប្រីក្សេាវ ិ្ េីួយដែលមាន្នឈ្នា េះថា aiStarter វាជា

ក្សេាវ ិ្ ីជនំ្ួយដែលអន្ ញ្ញា រឱ្យមាន្ទំន្ទក់្សទំន្ងរវាង Browser ន្ិង Emulator ឬដខសយូនអសរ ីនន្ App Inventor។ 
នពលអែក្សរចេូ លក្សេាវ ិ្ តីាេជហំាន្ខាងនប្កាេ ន្ិងនរកី្សវា៖ 

1. អា ទាញយក្ស aiStarter ពីទីតាងំណាេួយនៅនលី Google ឬយក្សពីប្រភពណាេួយ 
 2. ន្វីការែំនទបងីក្សេាវ ិ្ ីនោយតាេការដណន្ទដំែលមាន្នៅនលីក្សេាវ ិ្ ីរ ូរែល់ រ់  
 3. រនងែីរក្សេាវ ិ្ ីសូេនេីលនៅប្រង់ទំព័រខាងនប្កាេ  

2.2. ដាំមទប ើង AI Companion 
o ជហំាន្ទ១ី៖ នៅនលទូីរស័ពា Android ររស់អែក្ស សូេទាញយក្សក្សេាវ ិ្ ី MIT AI2 Companion ព ី

Google Play Store 



 

259 

  
o ជហំាន្ទ២ី៖ នៅក្សែ ងគ្នប្មាងររស់អែក្ស សូេ   នលីរ ូរ ង Connect ន ីយនប្ជីសយក្ស AI 

Companion ែូ ក្សែ ងរូរខាងនប្កាេ។ 

  
o ជហំាន្ទ៣ី៖ អែក្សន្ឹងន ញីផ្លា ងំ QR Code េួយនល នឡយី ន យីអែក្សប្រូវនសែន្ QR Code នន្េះតាេរ

យៈក្សេាវ ិ្ ី MIT AI2 Companion ដែលអែក្សបាន្ែំនឡងីនលីទូរស័ពាររស់អែក្ស។ 

 

នប្កាយពីន្វតីាេជហំាន្ខាងនលីន យី ក្សេាវ ិ្ ី MIT AI2 Companion ន្ឹងភាា រ់នៅកាន់្គ្នប្មាងររស់
អែក្សនៅនលីក្ស ំពយូទ័រ ន យីរាល់ការផ្លា ស់រដូរដែលអែក្សន្វីនៅនលគី្នប្មាងនន្ទេះន្ងឹប្រូវបាន្រង្ហា ញភាា េៗនៅនលីនអ
ប្ក្សង់ទូរស័ពាររស់អែក្ស។ 
2.3.  មបៀប ចន 

នៅនពលអែក្សនរីក្សគ្នប្មាង( Project) ររស់អែក្សភាា េ អែក្សន្ងឹន ញីនគ្ ទព័ំរែូ ខាងនប្កាេ៖ 
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នគ្ ទំព័រនន្េះនៅថា Designer Editor ន យីវាអន្ ញ្ញា រឲ្យអែក្សន្វីការរ ន្ទ Interface នន្ក្សេាវ ិ្ ។ី 

 នៅក្សែ ងនគ្ ទំព័រនន្េះ មាន្ផ្លា ងំ ំន្ួន្ប្បាែូំ ដែលអែក្សបាន្ន ញីក្សែ ងរូរខាងនល៖ី 

o Palette៖ ជាក្សដន្ាងសប្មារ់ឲ្យអែក្សនប្ជីសនរសី User Interface, Layout, Sensor, Media, Drawing  
Animation, Map, Social, Storage, Connectivity  នែីេបទីាញយក្សធារ ន្ិេួយៗោក់្ស ូលក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី។ 

o Viewer៖ ជាក្សដន្ាងសប្មារ់ឲ្យអែក្សទាញនូ្វសមាសភាគ្ននសងៗពី Platte ោក់្ស ូល ន្ិងរង្ហា ញពីទប្េង់
ទូនៅនន្ក្សេាវ ិ្ ីេួយ។ 

o Components៖ ជាផ្លា ងំរចា ីនឈ្នា េះធារ ដែលបាន្រនងែីរនៅក្សែ ង Viewer ន្ិងអា នប្ជីសនរសីវាន្វីអវីេួយ 
o Media៖ ជាក្សដន្ាងសប្មារ់ឲ្យអែក្ស Upload ឯក្សស្គរែនទែូ ជា រូរភាព ន្ិងសនេាង ូលក្សែ ង Project 

ររស់អែក្សសប្មារ់នប្រីប្បាស់ក្សែ ងក្សេាវ ិ្ អីែក្ស។ 
o Properties៖ ជាក្សដន្ាងសប្មារ់ឲ្យអែក្សក្សំណរ់លក្សខណៈឲ្យសមាសភាគ្ដែលបាន្រនងែីរនៅនលី Viewer 

ររស់អែក្ស។ តាេរូរខាងនប្កាេមាន្ននាជារន្តរន្ទា រ់នែីេបដីសវងយល់ឱ្យកាន់្ដរលេអិរអំពីផ្លា ងំ Palette, 
Components ន្ិង Properties។ 

អំពី Palette 

 

 
នៅក្សែ ងផ្លា ងំ Palette មាន្ Components ជានប្ ីន្ែូ 

ជារ ូរ ង, Bluetooth, Barcode Scanner ជានែីេ ដែលប្រូវបាន្
នរៀរជាដនែក្សៗ ន យីអែក្សអា នប្ជីសនរសីយក្សេក្សោក់្សក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី
អែក្សបាន្។ រ៉ា ដន្ត Components ដែលអែក្សន្ឹងប្រូវការនប្រីប្បាស់
នប្ ីន្រំន រ គ្ឺ Components នៅក្សែ ងដនែក្ស User Interface ន្ិង 
Layout។ 

User Interface ជា ដនែក្សេួយដែលនា ក្សនូ្វ Components 
ទាងំឡាយដែលន្ឹងប្រូវរង្ហា ញក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ីររស់នយងី ន យីមាន្
អន្តរក្សេាជាេួយអែក្សនប្រីប្បាស់ ែូ ជា Button, Checkbox, 
Image, Textbox ជានែីេ នៅថា Controls ឬ Budget ។  

ឧទា រណ៍នរីនយងី ង់រនងែរីរ ូរ ងនៅក្សែ ងននា Viewer 
នយងីយក្ស Mouse ោក់្សនល ីButton ន្ិ     Mouse នអាយជារ់ 
រ ួទាញវាោក់្សក្សែ ង Viewer ។  ំន េះ Control ន្ិេួយមាន្ន្ិេាិរ
សញ្ញា សំោល់ ង្ហយយក្សវានៅនប្រីក្សែ ងរនងែីររា ក្សកូ្សែ ។ 
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 ំដណក្ស Layout វញិជាដនែក្សដែលនា ក្សនូ្វគ្ំរូរាង់
ដែលសប្មារ់ក្សណំរ់ការរនប្េៀរនន្សមាសភាគ្ក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី
ររស់អែក្សែូ រូរ  ។ វាមាន្ស្គរៈសំខាន់្នប្ េះប្រសិន្នរី
អែក្សេិន្នប្រី Layout នទនន្ទេះក្សេាវ ិ្ ីអែក្សន្ឹងរនប្េៀរ 
Componentsទាងំឡាយពីនល ី េះនប្កាេនោយសវ័យប្រវរត ិ។ 
ក្សែ ងក្សរណីនយងីអរ់បាន្ នប្រីធារ នៅក្សែ ង Layout នន្ទេះ
នពលរនងែីរ Control េួយៗ វា  េះរន្ទា រ់តាេលំោរ់
លំនោយ ។ ដរនប្រី នយងីនប្រវីានយងីអា ក្សណំរ់ Control 
នៅតាេទីតាងំ ដែលនយងី ង់បាន្  

 

 

 

Layout មាន្ពណ៌ប្រននេះនោយ Default។ ប្រសិន្នរអីែក្សេិន្ ង់រង្ហា ញពណ៌ អែក្សអា ដក្ស 
Properties ររស់វានឈ្នា េះ BackgroundColor ពី Default នៅជា None វញិ។ គ្ួរក្សរ់សំោល់ដែរថា
នៅក្សែ ងននានន្េះជាក្សដន្ាងែ៏សខំាន់្េួយដែលនអាយនយងីន្វកីារនប្ជីសនរសីតាេការង្ហររ ន្ទតាេរជួរនែក្ស 
ន្ិងជួរឈរនៅតាេរណំងររស់នយងី ង់បាន្។ 

 

រូរខាងនវវងអរ់នប្រី Layout ន្ិងរូរស្គត នំប្រ ីHorizontal Layout ដែលបាន្នប្រីជា Vertical Layout ពីក្សែ ង
រន្ទា រ់ Button ទី១ 
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អំពី Components 

 

ផ្លា ងំ Components រង្ហា ញព ីComponents 
ទាំងអស់ដែលអែក្សបាន្យក្សេក្សនប្រីប្បាស់ក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី
ររស់អែក្ស។ ជាឧទា រណ៏ រូរខាងនវវងនន្េះរង្ហា ញព ី
Components ដែលបាន្នប្រកី្សែ ងការរនប្េៀរ Layout 
ខាងនលី និ្ងទីតាងំររស់វាន្ីេួយៗ ែូ ជា Button2 
ន្ិង Button3 សថិរនៅក្សែ ង VerticalArrangement1 ។ 
វាជាក្សដន្ាងដែលអា នយងីែឹងពី 
អវីៗដែលបាន្រ ន្ទក្សេាវ ិ្ ី ន្ងិសប្មារ់យក្សវានៅរនងែរី
ជា រា ក្សកូ្សែ ។ 

 

  
អំពី Properties 

 

 
វារង្ហា ញពីលក្សខណៈររស់ Component ដែល

អែក្សក្សំព ង Select ន យីអែក្សអា ក្សណំរ់លក្សខណៈទាងំ
នន្េះតាេរប្េូវការ ។ រូរខាងនវវងជា Properties ររស់ 
Horizontal Arrangement1 ន ីយអែក្សអា កំ្សណរ់ 
AlignHorizontal ដែលជាទីតាងំររស់ Child Component 
ថាគ្ួរដរនៅនវវង ក្សណាដ ល ឬខាងស្គដ កំ្សែ ង Horizontal
Arrangement1 ។  អែក្សក៏្សអា ក្សំណរ់ពណ៌, ក្សេពស់, ទទឹង 
ន្ិងរូរភាពជា Background ឲ្យវាបាន្នងដែរ។ 

  នៅក្សែ ងផ្លា ងំនន្េះនយងីក្សណំរ់លក្សខណេះនអាយ រ ូរ ង 
ន្ិង វែិដក្សរ(Widgets) ននសងៗនោយ   Mouse នលីវា
នន្ទេះសិន្ ។ រន្ទា រ់េក្សនយីងអា សរនសរអក្សសរ រួ ន្វី
អក្សសរនអាយែរិ នប្ទរ ន្ិងនប្ជីសនរសីទ ំអំក្សសរនៅនលីរ ូ
រ ងជានែីេ ។ ន យីធារ ន្ិេយួៗនៅក្សែ ងននានន្េះអា ដប្រ
ប្រួលនៅតាេនយងីនប្ជសីនរសីសមាសភាគ្នៅក្សែ ងផ្លា ងំ 
Components ។ 
 

 

អ្នកគួរតែតកស ម្ ោះរប្់ធាែុ( Component )នីមួយៗជានិច្ច ដូច្ជាដាក់ស ម្ ោះ
ប ូែុងថា btnSubmit ជាង Button1 សដើមបីការពារការភាន់ច្ច្ឡំលំសៅសេលសច្បើ Blocks 
Editor។ ផ្ទៃសនោះបង្ហា ញនូវអ្វីតដលសយើងបានរច្នានូវ Interface តដលមាន Widgets តដល
បានយកមក User Interface និងសច្បើវា្ច្មាប់បសងកើែបលុកកូដ 



 

263 

3.  មបៀបបមងកើតក្េមវិធដីាំបូង 
      3.1.  មបៀប ចនមៅមលើ Designer  

  ប្រសិន្នរីអែក្ស ង់រនងែីររ ូរ ងេួយដែលមាន្អក្សសរ “Click Me” ន ីយសថិរនៅ ំក្សណាដ លនអប្ក្សង់
ទូរស័ពា អែក្សប្រូវន្វីតាេជំហាន្ែូ ខាងនប្កាេ៖ 
- ជហំាន្ទ១ី៖    នលី Screen1 នៅក្សែ ងផ្លា ងំ Components នែីេបរីង្ហា ញពី Properties ររស់វា។ 
- ជហំាន្ទ២ី៖ ក្សែ ងផ្លា ងំ Properties ររស់ Screen1 រដូ ររនេាររស់ AlignHorizontal ន្ិង 

AlignVertical នៅជា Center ទាងំពីរ។ នន្េះន្ឹងន្វឲី្យរាល់ Components ទាងំអស់ដែល នយងីោក់្សរចេូល 
រង្ហា ញនៅប្រង់ ណំ  ក្សណាដ លនអប្ក្សង់។ 

- ជហំាន្ទ៣ី៖ ទាញ Button ដែលសថរិនៅក្សែ ងដនែក្ស User Interface នន្ Palette េក្សោក់្សក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ីររស់
អែក្ស នន្ទេះអែក្សន្ងឹន ញីរ ូរ ងេួយនៅក្សណាដ លនអប្ក្សង់ ន យីមាន្នឈ្នា េះថា Button1។ 

- ជហំាន្ទ៤ី៖ នៅក្សែ ងផ្លា ងំ Properties ររស់ Button1 ប្រង់ ”Text” រដូរនឈ្នា េះពី Button1 នៅនឈ្នា េះ “Click 
Me” ជំន្ួសវញិ។ នប្កាយពីន្វតីាេជំហាន្ខាងនលី អែក្សន្ងឹបាន្ក្សេាវ ិ្ ីដែលមាន្ទប្េង់ែូ ខាងនប្កាេ៖ 

 

 

 
3.2.  ចនសេព័នធ 

ការរនងែីររា ក្សកូ្សែនៅក្សែ ង App Inventor គ្ឺតាេពរិេិន្ប្រូវការឲ្យអែក្សសរនសរអវីនន្ទេះនឡយី។ អែក្សប្ោន់្ដរ
នប្រីរណដ ំ លក្សខខណឌ  ន្ិង ក្សយរញ្ញា នៅថារា ក្សនែីេបកី្សណំរ់នូ្វសក្សេាភាពអវីេួយដែលអែក្ស ង់ឲ្យែំនណីរការក្សែ ង
ក្សេាវ ិ្ ីររស់អែក្ស។ រាល់នពលរនងែីរនូ្វសមាសភាគ្ននសងៗែូ ជារ ូរ ង ឬ TexBox។ វារនងែីររនងែរី Block 
Mode ន្ិង Block Function រេួទាងំរា ក្សននសងៗនទៀរនោយសវ័យប្រវរត។ិ នៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្  ីApp Inventor ក៏្សមាន្ 
Block សប្មារ់ប្រកាសអនេរ, ោក់្សនលខ ឬអក្សសរ, ក្សនន្ាេរក្សែវទិា, ក្សនន្ាេគ្ណិរវទិា ន្ិង រា ក្សែនទជានប្ នី្
នទៀរដែលនៅថា Build_in block។ 

នែីេបីន្វីែូន ែេះអែក្សប្រូវ ូលនៅកាន់្ Blocks Editor នោយ   នលីរ ូរ ង Blocks ក្សែ ង 
Designer Editor រ ួរនងែីររា ក្សកូ្សែតាេរូរែូ ខាងនប្កាេ៖ 
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3.3. លក្ខណៈបមចេក្មទស 

 នៅក្សែ ង Blocks Editor មាន្រីផ្លា ងំ៖ 
o Blocks៖ ជាក្សដន្ាងដែលឲ្យអែក្សនប្ជីសនរសីនូ្វរា ក្សននសងៗេក្សនប្រីមាន្រា ក្ស Control, Logic, Math,Text, 

List, Color, Variable, ន្ិង Procedure។ 
o Media៖ ជាក្សដន្ាងរង្ហា ញឯក្សស្គរដែលអែក្សបាន្ Upload  ូលក្សែ ង Project។ 
o Viewer៖ ជាក្សដន្ាងសប្មារ់ឲ្យអែក្សទាញយក្ស Blocks នៅោក់្សនា ំោែ រនងែរីបាន្ជារា ក្សកូ្សែនែេីបនីប្រីប្បាស់ 

Blocks Editor ឲ្យមាន្ប្រសិទធភាព  ណំ  សំខាន់្ដែលអែក្សប្រូវដសវងយល់គ្ឺ Blocks។ Blocks ជា
រណដ ំ លក្សខខណឌ  ន្ិង ក្សយរញ្ញា ដែលនយីងអា យក្សេក្សនដ ំោែ ជាក្សនន្ាេលក្សខខណឌ  សប្មារ់ឲ្យក្សេាវ ិ្ ី
ររស់នយងីមាន្សក្សេាភាពនវាយីររនៅន្ងឹអែក្សនប្រីប្បាស់វញិបាន្។ 
Blocks ដ ក្សន ញជាពីរប្រនភទគ្ឺ Built-in Blocks ន្ិង Component-Specific Blocks ដែលន្ងឹ
នរៀររារ់រដន្ថេនៅដនែក្សខាងនប្កាេ។ 
o Built-in Blocks 

 

 
Built-in Blocks ជាប្រនភទរា ក្សដែលអែក្សអា នប្រី

ប្បាស់បាន្ជាទូនៅ។ វាដ ក្សន ញជាប្បារំីប្រនភទែូ ក្សែ ងរូរ
ខាងស្គត  ំ ន យីនៅនពលដែលអែក្ស   នលីវា ផ្លា ងំេួយន្ឹង
នល នឡីងសប្មារ់ឲ្យអែក្សនប្ជីសនរសីរា ក្សជាក់្សលាក់្សររស់
ប្រនភទនន្ទេះ។រា ក្សនិ្េួយៗមាន្េ ខង្ហរខ សៗោែ   
 

o Component-Specific Blocks ជា Blocks ទាងំឡាយ ដែលប្រូវបាន្រង្ហា ញនៅពីនប្កាេដនែក្ស 
Built-in Blocks។ វាន្ីេួយៗរំណាងឲ្យ Controls ឬនៅ Widgets មាន្ែូ ជា Button, 
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TextBox, Label,… ដែលអែក្សបាន្ោក់្ស ូលក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី។ ន យីអែក្សអា នប្រីវានែីេបនីប្ជសីនរសីយក្ស
សក្សេាភាពជាក់្សលាក់្សទាក់្សទងន្ឹង Widgets ទាងំនន្ទេះ។ 

 

 
3.4.  មបៀបបមងកើតបៃុក្ក្ដូមៅមលើ  Block Editor 

ជាទូនៅរាល់រា ក្សន្ិេយួៗដែលយក្សេក្សនា ំបាន្ជារា ក្សកូ្សែ នោយដរងដ ក្សជានប្ ីន្ប្រនភទនៅតាេក្សេាវ ិ្ ី
ដែលនយីង ង់ន្វី។ ខាងនប្កាេគឺ្ជាការនប្រីរា ក្សេួយ ំន្ួន្រនងែីរជារា ក្សកូ្សែនែីេបីឱ្យក្សេាវ ិ្ ីនយីងអា នប្រីប្បាស់
នៅនលីទូរស័ពានោយ   នលរី ូរ ង “Click Me” វារង្ហា ញ ក្សយ “ Don’t Click” ន្ិងប្រលរ់េក្សវញិ។ 

 
 

១.ប្ពឹរតការណ៍(Event)៖ ជារា ក្សេ៉ាូរ(Block Mode)ដែលមាន្ន្ទទីក្សណំរ់ឲ្យមាន្សក្សេាភាពនៅនពល
ដែលមាន្ប្ពឹរតិការណ៍េួយនក្សរីនឡងី ែូ ជានពលអែក្សនប្រីប្បាស់   នលីរ ូរ ងេួយ។ នយងីអា សមាា ល់
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វាបាន្ នោយវាមាន្រាងជាអក្សសរ U ននដក្ស។ រូរខាងនប្កាេជារា ក្សេ៉ាូរ “when Button1.click” ន្ិង
ទាញេក្សនប្រី    នលី Button1 ន្ិងន្វីការនប្ជីសនរសីឱ្យបាន្ែូ រូរខាងនប្កាេ៖ 

 
២.រា ក្សអន្ គ្េន៍្៖ ជា Block ឬជាអន្ គ្េន៍្នប្រសីប្មារ់ក្សណំរ់អំនព,ី សក្សេាភាពន្វអីវីេយួ ឬរនចេញ
លទធនល។ នយងីអា សមាា ល់វាបាន្នោយខាងស្គដ រំរស់វាមាន្ នន្ទា េះសប្មារ់ភាា រ់ Block រនេា ន្ិង
 ក្សយ set ឬ get នៅពីេ ខ។ 

 
o ៣.រា ក្សរនេា៖ ជា Block ដែលប្បារ់ពរីនេា ឬអក្សសរអវេីួយ។ នយងីអា សមាា ល់វាបាន្នោយខាងនវវង

ររស់វាមាន្ន្ាញសប្មារ់ភាា រ់នៅន្ឹង Block អន្ គ្េន៍្ ន យីខាងស្គដ រំរស់វាទនទ នោយទាញវាេក្ស
នប្រីពី text ក្សែ ង Block Build_in។ 

 
o ៤.រា ក្សក្សនន្ាេរក្សែ៖ រា ក្សសប្មារ់រនងែីរក្សនន្ាេលក្សខខណឌ នពលនប្រីរា ក្ស If នោយទាញវាេក្សនប្រីព ីlogic 

ក្សែ ង Block Build_in: 

 
o   ៥.រា ក្សនឈ្នា េះ៖  គ្ឺជានឈ្នា េះនសំពីរ ូរ ង Button1 ជាេួយន្ឹង Text ឬធារ ននសងៗនទៀរែូ រូរ

ខាងនប្កាេ ន្ិងនប្រីវាែូ ជាអនេរេួយសប្មារ់នា ក្សរនេា ន្ិង អក្សសរ។ នយងីអា ទាញយក្សេក្សនប្រីនោយ
   នលី Button1 ន្ិងនប្ជសីនរសីវា។ 

 
o រា ក្សលក្សខខណឌ  if៖ គ្ឺជារា ក្សលក្សខខណឌ ដែលនប្រីលក្សខខណឌ េួយនរីសិន្រា ក្សក្សនន្ាេររស់ if ពរិនន្ទេះអន្ វរត

រា ក្សកូ្សែនៅ then។ 
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o រា ក្សលក្សខខណឌ  if…else៖ គ្ឺជារា ក្សលក្សខខណឌ ដែលនប្រីលក្សខខណឌ ពីរែូ ដែលនយីងនប្រី if…else 
statement នៅក្សែ ងភាស្គ C ឬ Assembly ដែរ។ នរសីិន្រា ក្សក្សនន្ាេររស់ if ពិរនន្ទេះអន្ វរតរា ក្សកូ្សែ
នៅ then  ន្ិង េ៉ាាងនទៀរអន្ វរតរា ក្សកូ្សែនៅ Else។ 

 
o រា ក្សប្រកាសអនេ៖  ជារា ក្សេយួនប្រសីប្មារ់ប្រកាសអនេរនប្រីសប្មារ់នា ក្សរនេា ន្ិងចរ់យក្សវាព ី Variable 

ក្សែ ង Block Build_in។ 

 
o រា ក្សរងវិលជ (ំLoop)៖ នប្រីសប្មារ់ែំនណីរការរងវិលជ ំដែលនប្រីវានៅក្សែ ង ំន្  ខាងនប្កាេ នន្នេនរៀន្

នន្េះ។ តាេរូរខាងនប្កាេគ្ឺជារា ក្សរងវិលជ ំ ន្ិងែំនណីរការរា ក្សនៅក្សែ ងដនែក្សសប្មារ់ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីរក្សរនេា
ជានលខនី្េួយៗនៅក្សែ ងអនេរ number នោយចរ់ននតីេរេាពី from ន្ិងរចេ រ់នៅ to ន្ិងរនងែីន្ 
number រនេារាល់នពល។ នប្រីនឈ្នា េះអនេរ number ដែលបាន្នតល់នែេីបនីា ក្សនៅនលរីនេា។ អែក្សអា រតូរ
នឈ្នា េះអនេរ number នៅជាអវីននសងប្រសិន្នរីអែក្ស ង់។ 

 
o រា ក្ស Array  និ្ងគ្ណិរវទិា៖   គ្រឺា ក្សប្រកាសសំន្ ំធារ នន្ Arrays ន្ិងយក្សវាេក្សនប្រីពី។ រា ក្សគ្ណិរ

សប្មារ់នប្រីជានលខ ឬក្សនន្ាេគ្ណិរវទិា៖ 

 
4.  មបៀបបមងកើតក្េមវធិបីូក្មលខពី ចាំនួន: នែីេបរីនងែីរក្សេាវ ិ្ ីេួយរូក្សពីរ ំន្ួន្ ប្រវូរនងែីរTextBox ពីរ
សប្មារ់រចេូ លរនេា  ន្ិងលទធនលនា ក្សនៅក្សែ ង Result_Label ន្ិង ListPicker សប្មារ់ោក់្សសញ្ញា  “+” ន្ិងរ ូ
រ ងេួយនទៀរនប្រីប្មារ់   ឱ្យរូក្សនលខ។  ូររនងែីរ Interface ឱ្យបាន្ែូ រូររូរខាងនប្កាេ៖ 
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1.     Mouse នលី Screen1  និ្ងនប្ជីសយក្ស Label ពី User Interface  
2.    នលី Rename នៅក្សែ ងននា Components រតូរនឈ្នា េះនៅ Title_Label  
3.    នលី Title_Label និ្ងប្រង់ text នន្ Properties វាយនឈ្នា េះ AddTwoNumber 
4.    នលី Layout នន្ Palette ន្ិងនប្ជីសយក្ស HorizontalArrangement1   
5. ប្រង់ User Interface    នល ីTextBox ន្ិង ListPicker រ ួរតូរនឈ្នា េះនៅជាសញ្ញា  “+”  
6. ប្រង់ User Interface    នល ីTextBox ន្ិង Label រ ួរតូរនឈ្នា េះនៅ “Result_Label” 
7.    នលី Button ន្ិង Rename រតូរនឈ្នា េះនៅជា “Calculate”  
8. ប្រង់ Text នន្ Properties ោក់្សនឈ្នា េះ Add 
9.  ូររនងែីររា ក្សកូ្សែតាេរូរខាងនប្កាេ៖

 
Output Screen 

 

5.  មបៀបបមងកើតក្េមវិធីមធេើគបមាណវធិី Array 
 1.  ូររនងែីរ Interface តាេររូែូ ខាងនប្កាេ៖ 
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2. រនងែីររា ក្សកូ្សែនោយអន្ វរតតាេជំហាន្ែូ ខាងនប្កាេ៖ 
1. ប្រកាស Array នឈ្នា េះ initialize global “numberList” ន្ិង make a list :7, 3, 11, 5 ន្ិងក្សែ ង
ក្សរណី ង់រដន្ថេធារ អានរ    Mouse ស្គត នំលីសញ្ញា ផ្លែ យ ន្ិងទាញយក្ស item  ូលក្សែ ង list  
2. ប្រកាស Array នឈ្នា េះ initialize global “sum=0” 
3. នប្រីរា ក្ស for each “item” in list ន្ិងែំនណីរការ Loop នៅតាេ ំន្នួ្ធារ ដែលមាន្នៅក្សែ ង List 
ន្ិងធារ ន្ិេួយៗ ដែលប្រូវន្វីប្រមាណវ ិ្ ីចរ់យក្សពអីនេរ numberList 
4. ែំនណីរការ Loop ែំរូងគ្ ឺ“item =7 “ រ ួការរូក្សនលខ sum = sum + item=0+7 នោយរា ក្ស
តាេរូរ ខាងនប្កាេ  
5. ន្ិងែំនណីរការរ ូរែល់ “item=5” ជាធារ   ងនប្កាយនន្ Loop 

 

6.  មបៀបបមងកើតក្េមវិធីមធេើគបមាណវធិីសេតីមៅមលើ Interface ដូចខាងមគកាេ: 
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2. រនងែីររា ក្សកូ្សែ   

 

7.  មបៀបបមងកើតក្េមវិធីមធេើកា បិទ ឬមបើក្អាំពលូ 
 1.  ូររនងែីរ Interface ែូ ខាងនប្កាេ៖ 

 
 2. រនងែីររា ក្សកូ្សែ 

2.1. នយីងនឹ្ងចរ់ននតីេជាេួយន្ឹងរា ក្ស when ListPicker2.BeforePicking។ ែំរូងនយីងន្ឹង
រដន្ថេក្សែ ងរា ក្ស "BeforePicking" ជាេួយន្ឹងនៅរា ក្ស ‘set Bluetooth Elements’ ន្ិងភាា រ់វានៅ 
"AddressesAndNames BluetoothClient”។ នន្េះគ្ឺជាការក្សំណរ់ពីអំពីសំន្ ំនឈ្នា េះ ន្ិង នលខ
អាសយោា ន្ររស់ឧរក្សរណ៍រ ាូ ្ូសដែលប្រូវបាន្ Paired រួ នៅន យីជាេួយន្ឹងទូរស័ពាររស់នយីង។ 
ែូន ែេះនៅនពលដែលនយងី   នលី ListPicker គ្ឺ “  Connect ” សំន្ ំនឈ្នា េះ ន្ិង នលខ Address 
ឧរក្សរណ៍រ ាូ្ូសដែលបាន្ភាា រ់ទាងំអស់ន្ឹងរង្ហា ញនឡងីនៅនលីទូរសពានែនែេីបឱី្យនយងីន្វីការនប្ជីសនរសី។ 

 
2.2. រន្ទា រ់នយីងបាន្ក្សំណរ់នូ្វអវីដែលន្ឹងនក្សីរនឡីង នយីងន្ឹងយក្សឬនប្ជីសនរសីេ៉ាូឌ ល 

Bluetooth។ នៅនលរីា ក្ស BluetoothClient នយងីន្ងឹរដន្ថេរា ក្ស ‘call BluetoothClient .Connect address’ ន្ិង
រដន្ថេរា ក្ស ‘BluetoothList Selection’ នៅវា។ មាន្ន័្យថាទូរស័ពាររស់នយងីន្ឹងភាា រ់នៅអាសយោា ន្រ ាូ្ូស
ដែលនយងីបាន្នប្ជីសនរសីពីេ ន្នោយរនងែរីរា ក្សកូ្សរែូ ខាងនប្កាេ៖ 
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8. បមងកើតឧបក្ ណ៍មគបើសាំមលង 
ឧទា រណ៍៖ រន្តពីឧទា រណ៍ក្សែ ងដនែក្ស “រនរៀររ ន្ទ” ដែលនយងីបាន្រនងែីររ ូរ ងេួយនៅក្សណាដ ល

នអប្ក្សង់ទូរស័ពា ប្រសិន្នរីអែក្ស ង់ឲ្យទូរស័ពាអែក្សន្ិយយ ក្សយ “Hello” នៅនពលអែក្ស   រ ូរ ងនន្ទេះ អែក្សប្រូវន្វី
តាេជំហាន្ែូ ខាងនប្កាេ៖ 

o ជហំាន្ទ១ី៖ នោយស្គរដរេ ខង្ហរន្យិយប្រវូការ Component នឈ្នា េះ TextToSpeech អែក្សប្រូវរដន្ថេវា
 ូលក្សេាវ ិ្ រីរស់អែក្ស។ វាសថិរនៅក្សែ ងដនែក្ស Media ររស់ផ្លា ងំ Palette ក្សែ ង Designer Editor។ 

o ជហំាន្ទ២ី៖ ក្សណំរ់ប្ពរឹតិការណ៍។ ប្រឡរ់េក្ស Blocks Editor វញិ អែក្សប្រូវ   នលី Button1 ដែលសថិរ
ក្សែ ងផ្លា ងំ Blocks ន ីយនប្ជីសនរសីយក្ស Block ប្ពឹរតិការណ៍ដែលសរនសរថា “when Button1.Click” 
េក្សោក់្សក្សែ ងផ្លា ងំ Viewer។ 

o ជហំាន្ទ៣ី៖ ក្សណំរ់សក្សេាភាព។ នែីេបឲី្យមាន្សនេាងន្ិយយ អែក្សប្រូវ   នល ីTextToSpeech1 ក្សែ ង
ផ្លា ងំ Blocks ន ីយនប្ជីសយក្សរា ក្សសក្សេាភាពដែលសរនសរថា “call TextToSpeech1.Speak 
message” េក្សភាា រ់ជាេួយ Block ប្ពឹរតិការណ៍ខាងនល។ី 

o ជហំាន្ទ៤ី៖ ក្សណំរ់រនេា។ អែក្សប្រូវប្បារ់ TextToSpeech1 អំពី ក្សយដែលប្រូវន្ិយយ។ ែូន ែេះអែក្សប្រូវ
   នលី Text ដែលជា Built-in Block ន យីនប្ជីសយក្ស Block ទនទ “ “ េក្សភាា រ់ន្ឹង Block សក្សេាភាព។ 
រន្ទា រ់េក្សអែក្សប្រូវរំនពញ ក្សយថា Hello  ូលក្សែ ង នន្ទា េះនន្ទេះ។ 

រន្ទា រ់ពីន្វតីាេជហំាន្ខាងនលី អែក្សន្ឹងបាន្រណដ ំ  Blocks េួយែូ ខាងនប្កាេ 

 
វាមាន្ន័្យថា“នៅនពលដែល Button1 ប្រូវបាន្   នៅ TextToSpeech1 ឲ្យនិ្យយ ក្សយ Hello”។ 
នប្កាយេក្ស អែក្សអា ន្វីការនរសតក្សេាវ ិ្ ីនន្េះនែេីបែីឹងពីែំនណីរការដែលអែក្សបាន្ក្សណំរ់។ 
អរអរស្គទរ! អែក្សបាន្រនងែរីក្សេាវ ិ្ ីទេីួយររស់អែក្សជាេួយ App Inventor នោយនជាគ្ជ័យ!  

9.  មបៀបមវចខេប់ជា APK 
ជា  ងរចេ រ់ នប្កាយពីអែក្សបាន្រ ន្ទ ន្ិងសរនសរក្សេាវ ិ្ ីររស់អែក្សរ ួរាល់ន យី អែក្សអា នវ ខេរ់គ្នប្មាងររស់

អែក្សជាក្សចេ រ់ APK ដែលអា ឲ្យអែក្សែនទយក្សនៅែំនឡងី ន្ិងនប្រីប្បាស់បាន្។ ការខេរ់គ្ឺង្ហយប្សួលនទ នោយអែក្សប្ោន់្
ដរ   នលីរ ូរ ង Build ន យីនប្ជីសយក្ស “App ( save .apk to my computer)” នៅក្សែ ងគ្នប្មាងររស់អែក្ស។ 

 



 

272 

 

10.  មបៀបបមងកើតក្េមវិធមីធេើកា បញ្ជា មៅមលើ RC car 
 10.1. កា បមងកើត Interface ខាងនប្កាេនែេីបរីញ្ញា រ ៉ាូរូរនៅេ ខ នប្កាយ នវវង ន្ងិ ស្គត  ំ

 
 10.2. កា មគបើបៃុក្ក្ដូ 

10.2.1. រា ក្សកូ្សែខាងរង្ហា ញពីការរភាា រ់រវាង Bluetooth នន្ទូរសពាជាេយួនឹ្ង Bluetooth 
Arduino។ នៅនពលនយងី   នលី Button connect តាេរូរខាងនលវីារង្ហា ញនលខអាសយោា ន្ឱ្យ
នប្ជីសនរសីន យី   នលីអាសយោា ន្នន្ទេះនែីេបភីាា រ់នៅកាន់្អាសយោា ន្ររស់ Bluetooth RC car។ 

 
10.2.2. រា ក្សកូ្សែខាងនប្កាេរង្ហា ញនៅនពលដែល    ក្សយ connected បាន្សនប្េ  
status ររស់វានឹ្ងរង្ហា ញថា connected នរីជាេិន្ទាន់្បាន្ភាា រ់នន្ទេះនទ status ររស់វា
នឹ្ងរង្ហា ញថា disconnected។ 

ទូរស័ពា Android ហាេេិន្ឲ្យអែក្សនប្រីប្បាស់ែំនឡងីក្សេាវ ិ្ ីនប្ៅពី Play Store។ ែូន ែេះនែីេបែីំនឡងី
ពី APK file អែក្សប្រូវ ូលនៅកាន់្ “Setting > Lock screen and Security” នៅនលីទូរស័ពាររស់អែក្ស ន ីយ
្ីក្សនលី “Unknown Sources”។ 
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10.2.3. នៅនពលបាន្ភាា រ់បាន្សនប្េ  ន យីនយងី ង់ផ្លត  ់វញិនយងីប្រូវ    Button disconnect 

 
10.2.4. រា ក្សកូ្សែខាងនប្កាេសប្មារ់ែំនណីរការនៅនពលនយងីនៅនយងី   នៅនល ី button Forward 
នៅនលីក្សេាវ ិ្ ីខាងនលីនន្ទេះរចេូ លអក្សសរ F នៅកាន់្ Bluetooth ន្ិងរន្ទា រ់េក្សរចេូ លវានៅកាន់្ 
Arduino រ៉ារនែីេបនី្វីការប្រររិរតិកូ្សែឱ្យរ ៉ាូរូរនៅេ ខ។   

 
10.2.5. រា ក្សកូ្សែខាងនប្កាេរង្ហា ញក៏្សែូ នៅ នំ្  ១០.២.៤. នោយប្ោន់្ប្រង់ោក់្សអក្សសរ Bនៅ
នពលដែល នយងី    button Back នន្ទេះន្ិងរចេូលរនេា B តាេរយ: Bluetooth នៅ Arduino។ 

 
10.2.6. រា ក្សកូ្សែខាងនប្កាេរង្ហា ញក៏្សែូ នៅ ំន្  ១០.២.៤. នោយប្ោន់្ប្រង់ោក់្សអក្សសរ Lនៅនពល
ដែលនយងី    button Left នន្ទេះន្ិងរចេូ លរនេា L តាេរយៈBluetoothនៅ Arduino។ 
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10.2.7. រា ក្សកូ្សែខាងនប្កាេរង្ហា ញក៏្សែូ នៅ ំន្  ១០.២.៤. នោយប្ោន់្ប្រង់ោក់្សអក្សសរ R នៅ
នពលដែល នយងី    button Right នន្ទេះន្ិងរចេូ លរនេា R តាេរយៈ Bluetooth នៅ Arduino 
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សណួំរ និ្ង លហំារ់ 
១.ែូ នេត ដែលនៅថា App Inventor 2? នគ្នប្រីវាសប្មារ់ន្វីអវ?ី 
២.ែូ នេត ដែលនៅថា (a). Interface, (b).Procedure(c).OS android, (d).Palete  
៣. ូរពន្យល់ពី Controls(Widgets) ន្ិេួយដែលមាន្ក្សែ ង User Interface ន្ិងនលកី្សជាឧទា រណ៍េក្ស
រញ្ញា ក់្សតាេការនប្រី Controls ន្ិេួយៗ។ 
៤. ូរពន្យល់ពីេ ខង្ហរធារ ន្េិយួដែលមាន្ក្សែ ង Properties ន្ិង Components? 
៥.  ូររនងែីរ Mobile App ន្ិងមាន្សេរថភាពែូ ក្សេាវ ី្ ទូីរសពាដែលក្សំព ងនប្រ ី
    a. Calculator 
    b. Clock 
    c. Calendar 
៦. រនងែីរ Mobile App នែីេប ី
 5.១.រញ្ញា រ ៉ាូរូរប្រនភទ RC car? 
 5.២.រញ្ញា គ្នប្មាង Bluetooth Controlled Lamp? 
 5.៣.រញ្ញា គ្នប្មាងនប្ស្គ ែណំាសំវ័យប្រវរត?ិ 

5.៤.រញ្ញា គ្នប្មាងនមា៉ា ងឌជីីេល? ដែលក្សណំរ់នមា៉ា ង ន្ទទី ន្ិងវនិ្ទទីតាេ Bluetooth? 
5.៥.រញ្ញា គ្នប្មាងSIM800L ការនប្រសីវយ័ប្រវរតកិ្សេាក្សែ ងនាេះ 

៧.  ូរពន្យល់ែំនណីរការនន្ការរនងែីរក្សេាវ ិ្ ីនៅក្សែ ង Inventor តាេរូរខាងនប្កាេ៖ 
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មេម ៀនទ ី១១ Internet of Thing 

IOT េក្សពី ក្សយនពញ (Internet Of Things)មាន្ន័្យថាការន្វីការរញ្ញា (Remote) នៅឧរក្សរណ៍
នអឡិ ប្រូន្ិ  ន្ិងឧរក្សរណ៍េួយ ំន្ួន្នទៀរមាន្ែូ ជាក្ស ំពយូទ័រ, ទូរសពា, Ipad ជានែីេ នោយនប្រីប្បាស់នូ្វ
រន េក្សវទិាអ នី្្ឺដណរ(Internet)។ វាពិពណ៌ន្ទអំពរីណាត ញនន្វរថ រូរធារ  “Things” ដែលប្រូវបាន្ែំនណីរការ
នោយនសន្ស័រ, ដនែក្សទន់្ន្ិងរន េក្សវទិាននសងនទៀរក្សែ ងនោលរណំងរភាា រ់ោែ  ន្ិងផ្លា ស់រតូរទិន្ែន័្យជាេួយឧរក្សរណ៍
ន្ិងប្រព័ន្ធែនទនទៀរនៅនលីអ ីន្្ឺដណរ។ វាមាន្េ ខង្ហរពិន្ិរយតាេោន្នរេះែូង, ឧរក្សរណ៍រចាូ ន្ជីវជីរនលីសរវ
ក្សសិោា ន្, រេយន្តដែលមាន្ភាា រ់េក្សជាេយួឧរក្សរណ៍ចរ់សញ្ញា ដសន្ស័រ ឧរក្សរណ៍វភិាគ្ឌីអនិ្នអ, ប្គ្រ់ប្គ្ងប្រព័ន្ធ
សវ័យប្រវរតកិ្សេាក្សែ ងនាេះ, ប្គ្រ់ប្គ្ងពីសីរ ណា ភាព ន្ងិឧរក្សរណ៍ ក់្សននសងនទៀរែូ មាន្នៅក្សែ ងរូរខាងនប្កាេ៖ 

 
1. From M2M to IOT 
 ែំរូងវាជាការសំខាន់្ដែលប្រូវែឹងថា IoT ជាេ ន្សិន្ វាគ្ជឺាដនែក្សរងនន្រន េក្សវទិា M2M។ អាយអូ្ី ក់្សព័ន្ធ
ន្ឹងការទំន្ទក់្សទំន្ងរវាងមា៉ា ស ីន្នោយោា ន្ការរចេូ លររស់េន្ សសន្វីឱ្យវានន្ទេះជាទប្េង់ នន្ការប្បាប្ស័យទាក់្សទង 
M2M។ នទាេះយ៉ា ងណាអាយអូ្ីពប្ងីក្សថាេពលន្ិងសកាត ន្ ពលនន្រន េក្សវទិា M2M តាេេន្ាបាយេាី។ ភាពខ សោែ ្ំ
រំន ររវាង M2M ន្ិង IoT គ្ឺថាប្រព័ន្ធ M2M នប្រីទំន្ទក់្សទនំ្ងពី ណំ  េួយនៅ ណំ  េយួ។ ប្រព័ន្ធ IoT ជា្េាតា
សថិរនៅនលីឧរក្សរណ៍ររស់ខាួន្នៅក្សែ ងរណាត ញដណក្សនវកី្សជាស្គក្សលដែលអន្ ញ្ញា រឱ្យមាន្សមា រណក្សេាខាែ រ្ំ
ន្ិងក្សេាវ ិ្ ីទំនន្ីរជាងេ ន្។ ការន្វីមាប្រោា ន្បាន្គ្ឺជាភាពខ សោែ សំខាន់្េួយនទៀររវាង M2M ន្ិងអាយរូ។ អាយអូ្ី
ប្រូវបាន្រ ន្ទនឡងីនែីេបអីា ន្វីមាប្រោា ន្បាន្ខពស់នប្ េះថាជានរឿយៗឧរក្សរណ៍អា ប្រូវបាន្រចេូ លនៅក្សែ ងរណាត ញ 
ន យីរចេូ លនៅក្សែ ងប្រព័ន្ធដែលមាន្ប្ស្គរ់ជាេួយន្ឹងការរខំាន្រិ រួ រនំ រ។ រណាត ញ M2M ក៏្សអា មាន្ក្សមាា ងំ
ពលក្សេានប្ ីន្ជាងេ ន្ក្សែ ងការរំនឡីងន្ិងដេរក្សាពីនប្ េះការភាា រ់ពី ំណ  េួយនៅ ំណ  េាីប្រូវដររនងែីរសប្មារ់
ឧរក្សរណ៍ន្ីេយួៗ។  
2. ស្គា បតយក្េមអាយអធូី (IoT Architecture) 

ស្គថ ររយក្សេាប្រព័ន្ធអាយអូ្ីប្រូវបាន្ពពិណ៌ន្ទជានរឿយៗថា គ្ជឺាែំនណីរកានោយមាន្រួន្ជហំាន្ដែលទនិ្ែន័្យ
 ូរន ញពីឧរក្សរណ៍ចរ់សញ្ញា ភាា រ់ជាេួយ “វរថ  (thing)” តាេរយៈរណាត ញដណរនវកី្សន ីយទីរំន រនៅ
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េជឈេណឌ លទិន្ែន័្យស្គជីវក្សេាឬ Cloud សប្មារ់ែំនណីរការវភិាគ្ ន្ិងនា ក្ស។ នៅក្សែ ងអាយអូ្ ី“ វរថ ” អា ជាមា៉ា ស នី្ 
អាោរ ឬក៏្សេន្ សសមាែ ក់្ស។ ែំនណីរការនៅក្សែ ងស្គថ ររយក្សេាអាយអូ្ីក៏្សរចាូ ន្ទនិ្ែន័្យតាេទសិនៅននសងនទៀរតាេទំរង់
នន្នស ក្សតីដណន្ទ ំ ឬរញ្ញា ដែលប្បារ់នអាយនយងីន្វីសក្សេាភាពឬឧរក្សរណ៍ដែលទាក់្សទងន្ឹងរាងកាយននសងនទៀរនែីេបី
ចរ់វធិាន្ការេយួ ំន្នួ្នែេីបបី្គ្រ់ប្គ្ងែំនណីរការនលីឧរក្សរណ៍។ Actuator ន្វីសក្សេាភាពអា ន្វីអវេីួយដែលស្គេចា
ែូ ជាការនរីក្សនភាីង ឬលទធនលែូ ជាការរិទរណាត ញមាន្ការជួររញ្ញា ននសងៗ។ 

 
 2.1. ជាំហានទី១: Sensors និង Actuators 

ែំនណីរការចរ់ននតីេជាេួយឧរក្សរណ៍ចរ់សញ្ញា ដសន្ស័រ ន្ិងឧរក្សរណ៍ន្វីសក្សេាភា(actuators) 
ន្វីការភាា រ់ដែលេ៉ាូន្ទ័ីរ (ក្សែ ងក្សរណីឧរក្សរណ៍ចរ់សញ្ញា ) ឬ ក្ស ងប្រូល(ក្សែ ងក្សរណី actuators) “វរថ ” ឬ
ឧរក្សរណ៍ែំនណីរ។ ឧរក្សរណ៍ចរ់សញ្ញា ចរ់យក្សទិន្ែន័្យទាក់្សទងន្ឹងស្គថ ន្ភាពនន្ែំនណីរការ ឬស្គថ ន្ភាព
ររសិ្គថ ន្ែូ ជាសីរ ណា ភាព, សំនណីេ, សមាសធារ គ្ីេ,ី ក្សប្េិរស្គរធារ រាវនៅក្សែ ង  ្ងេយួ, លំ ូរស្គរធារ រាវ
នៅក្សែ ងរំពង់េួយ ឬនលបឿន្នន្រណត ំ សន្ែិបារក៏្សែូ ជាក្សរណីជានប្ ីន្នទៀរ។ ក្សែ ងក្សរណីខាេះឧរក្សរណ៍ចរ់
សញ្ញា អា រក្សន ីញស្គថ ន្ភាព ឬប្ពឹរតិការណ៍ដែលប្រូវការការនវាីយររនសាីរដរភាា េៗនែីេបីឱ្យ actuator
សក្សេាភាពអា អន្ វរតសក្សេាភាពនោេះប្ស្គយក្សែ ងនពលនវលាជាក់្សដសតងឧទា រណ៍ការនលរប្េូវអប្តាលំ ូរ
ស្គរធារ រាវ  ឬ លន្ទររស់េន្ សសយន្តឧសា ក្សេា។ ក្សែ ងស្គថ ន្ភាពទាងំនន្េះភាពយរឺយ៉ា វទាររវាងឧរក្សរណ៍
ចរ់សញ្ញា   ន្ិងការវភិាគ្/ឧរក្សរណ៍ន្វឱី្យសក្សេាប្រូវបាន្ទាេទារ។ នែីេបនីជៀសវាងការពន្ានពលនន្ែំនណីរ
វលិជ ំនន្ទិន្ែន័្យនៅមា៉ា ស ីន្នេការវភិាគ្ទិន្ែន័្យនែីេបីក្សំណរ់ការររាជ័យន្ិងការរចាូ ន្វរថ រញ្ញា នៅ “វរថ ” 
ែំនណីរការសំខាន់្នន្េះប្រូវបាន្អន្ វរតនៅជរិន្ងឹែំនណីរការដែលប្រូវបាន្ប្រួរពិន្ិរយឬប្រួរពនិ្ិរយ។ ែំនណីរការ 
"ដគ្េ" នន្េះអា ប្រូវបាន្អន្ វរតនោយប្រព័ន្ធនៅនលីឧរក្សរណ៍េ៉ាូឌ លែូ ជាេ៉ាូឌ លឌជីី ConnectCore®ន្ិង / 
ឬឌីជីេលនកាសកិាឌីជជីាេួយPython។ 

 2.2. ជាំហានទ២ី: Internet Gateways និង Data Acquisition Systems 
ប្រព័ន្ធទទលួទនិ្ែន័្យ (DAS) ប្រេូលទិន្ែន័្យពីឧរក្សរណ៍ចរ់សញ្ញា ន យីរំដលងវាពីអាណាឡូក្ស

នៅជាប្ទង់ប្ទាយឌីជីេល។ រន្ទា រ់េក្សប្រព័ន្ធទទួលទិន្ែន័្យន្វីការប្រេូលនត ំ ន្ិងន្វីនអាយមាន្ប្ទង់ប្ទាយ
ទិន្ែន័្យេ ន្នពលរចាូ ន្វាតាេប្ ក្សអ ីន្្ឺដណរតាេរយៈ WANs សប្មារ់ែណំាក់្សកាលរន្ទា រ់នន្ែំនណីរការ។ 
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នៅនពលនន្េះររមិាណទិន្ែន័្យគ្ឺនៅអរិររមាររស់វា។ ររមិាណអា មាន្ទំ ំ្ ំន្ងជាពិនសសឧទា រណ៍
នៅក្សែ ងនរាង ប្ក្ស ដែលនរាង ប្ក្សឧរក្សរណ៍ចរ់សញ្ញា រារ់រយអា ប្រេូលទិន្ែន័្យក្សែ ងនពលែំណាលោែ ។ 
សប្មារ់ន រ នលនន្ទេះទនិ្ែន័្យក៏្សប្រូវបាន្ ងប្ក្សង ន្ិងរប្ងួេនៅន្ឹងទំ រូំ លអរំន រសប្មារ់ការរចាូ ន្។ 

 2.3. ជាំហានទី៣: Pre-processing(Analytics at the Edge) 
នៅនពលដែលទិន្ែន័្យ IoT ប្រវូបាន្នគ្ឌជីីេល ន្ងិប្រេូលនត វំាន្ឹងប្រវូការែំនណីរការនែីេបកីារ់រន្ថយ

ររមិាណទិន្ែន័្យរដន្ថេនទៀរេ ន្នពលដែលវានៅែល់េជឈេណឌ លទិន្ែន័្យឬ Cloud។ ឧរក្សរណ៍អា អន្ វរត
ការវភិាគ្េួយ ំន្ួន្ដែលជាដនែក្សនន្ែំនណីរការេ ន្។ មា៉ា ស ីន្សិក្សាអំពីដែលអា មាន្ប្រនយជន៍្ខាា ងំណាស់នៅ
ែំណាក់្សកាលនន្េះ នែីេបនីតល់នូ្វេរិនយរល់នៅក្សែ ងប្រព័ន្ធន្ងិដក្សលេអែំនណីរការជាប្រចនំោយេិន្ចបំា ់រង់ចំ
ការដណន្ទ ំ នែីេបបី្រលរ់េក្សពេីជឈេណឌ លទនិ្ែន័្យស្គជីវក្សេា ឬ Cloudនទ។ ែំនណីរការនន្ប្រនភទនន្េះជាទូនៅ
ន្ឹងប្រប្ពឹរតនៅនៅនលឧីរក្សរណ៍េយួដែលសថរិនៅជិរទីតាងំដែលឧរក្សរណ៍ចរ់សញ្ញា មាន្ទតីាងំែូ ជានៅ
ក្សែ ងក្សដន្ាងោក់្សដខសនភាងីនៅន្ឹងក្សដន្ាង។ 

 2.4. ជាំហានទី ៤ : In-depth Analysis in the Cloud or Data Center 
នៅែំណាក់្សកាលទី ៤ ក្សែ ងែំនណីរការនន្េះប្រព័ន្ធព័រ៌មាន្វទិាដែលមាន្អន្ ភាពអា ប្រូវបាន្

នគ្យក្សេក្សន្វីជាអែក្សវភិាគ្ប្គ្រ់ប្គ្ងនិ្ង រក្សាទ ក្សទិន្ែន័្យ។ នន្េះជា្េាតានក្សីរនឡងីនៅក្សែ ងេជឈេណឌ ល
ទិន្ែន័្យស្គជីវក្សេាឬនៅក្សែ ងពពក្សដែលទិន្ែន័្យពរីំរន់្ / ឧរក្សរណ៍ចរ់សញ្ញា ជានប្ ីន្អា ប្រូវបាន្រចេូ លោែ
នែីេបនីតល់នូ្វរូរភាពទូលំទូលាយនន្ប្រព័ន្ធ IoT ទាងំេូលន្ងិនតល់នូ្វការយល់ែឹងដែលអា ន្វីនៅបាន្ទាងំ
អែក្សប្គ្រ់ប្គ្ងដនែក្សព័រ៌មាន្វទិាន្ិងអាជីវក្សេា។ ប្ក្សុេ   ន្េួយអា មាន្ប្ររិររដិការនៅក្សែ ងភូេិស្គហ្វ្សតននសងោែ
ន យីទិន្ែន័្យ IoT អា ប្រូវបាន្វភិាគ្នែេីបកី្សណំរ់ន្និ្ទែ ការន្ិងលំន្ទសំំខាន់្ៗឬរក្ស ណំ  ខវេះ នន្ទា េះ។ 

នៅក្សប្េិរនន្េះក្សេាវ ិ្ ីជាក់្សលាក់្សសប្មារ់ឧសា ក្សេា ន្ិងឬប្ក្សុេ   ន្អា ប្រូវបាន្នប្រីនែីេបីន្វីការ
វភិាគ្ស ីជនប្ដ ន្ិងអន្ វរត ារ់អាជីវក្សេានែីេបកី្សណំរ់ថានរីប្រូវការសក្សេាភាពណាេួយដែលប្រូវន្វ ីទិន្ែន័្យ
 ូលអា រង្ហា ញពីការផ្លា ស់រតូរដែល ង់បាន្  ំន េះការក្សណំរ់ឧរក្សរណ៍ឬេន្ាបាយននសងនទៀរនែេីបនី្វី
ឱ្យែំនណីរការមាន្ប្រសិទធិភាពរនងែីរជារងវិលជ ំ ដែលសប្េរសប្េួលការដក្សលេអនេរ។ ែំណាក់្សកាលទី៤ ក៏្ស
រេួរចេូលទាងំការនា ក្សនៅក្សែ ងឃ្លា ងំទនិ្ែន័្យទាងំសប្មារ់រក្សាទ ក្សក្សណំរ់ប្តាន្ងិសប្មារ់ការវភិាគ្រន្តនទៀរ។ 

3. IoT Ecosystem 
រណាត ញែ៏ទូលទូំលាយនន្ឧរក្សរណ៍ ន្ងិរន េក្សវទិាដែលមាន្ការរភាា រ់ោែ  ន្ិងពឹងដនអក្សោែ ដែលប្រូវបាន្

អន្ វរតនោយអែក្សឯក្សនទសនឆ្លព េះនៅនោលនៅជាក់្សលាក់្សេួយ  ែូ ជាការរនងែីរទីប្ក្សុងឆ្លា រ។  
ជាក់្សដសតងមាន្ក្សេាវ ិ្ ីោា ន្ដែន្ក្សំណរ់ ំន េះ IoT  ន យីែូន ែេះនយងីអា ន្ិយយអំពីប្រព័ន្ធនអកូ្សឡូស ី IoT 

ដែលោា ន្ទីរចេ រ់ រ៉ា ដន្តប្រសិន្នរីនយីង ងន្វីនូ្វអវីដែលក្សំព ងនកី្សរនឡីងនៅក្សែ ងប្រព័ន្ធនអកូ្សឡូស ីរ ូរែល់ ំណ  
សំខាន់្អែក្សន្ឹងរនងែីរនប្ោងការណ៍ស្គេចាេួយ គ្ឺឧរក្សរណ៍ប្រេូលទិន្ែន័្យន យីរចាូ ន្វាវាងការ់រណាត ញនៅ
នវទិកា ដែលប្រេូលទិន្ែន័្យសប្មារ់នប្រីប្បាស់ន្ទនពលអន្ទគ្រនោយភាែ ក់្សង្ហរ។ ែូន ែេះនយងីមាន្សមាសធារ សំខាន់្ៗ
 ំន េះប្រព័ន្ធនអកូ្សនអកូ្ស៖    ឧរក្សរណ៍រណាត ញនវទិកាន្ងិភាែ ក់្សង្ហរ។ 
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4. IoT protocols 
 ពិ្ីការ IoT គ្ឺជាដនែក្សសំខាន់្េួយនន្រន េក្សវទិា IoT stack - នរីោា ន្ពួក្សវានទដនែក្សរងឹន្ឹងេិន្ប្រូវបាន្នប្រីនទ
នប្ េះវាអន្ ញ្ញា រឱ្យវាផ្លា ស់រតូរទិន្ែន័្យតាេលោំរ់លំនោយន្ិងមាន្អរថន័្យ ាស់លាស់។ ក្សែ ង ំនណាេរំដណក្សនន្
ទិន្ែន័្យ(data)ដែលបាន្ននារទាងំនន្េះព័រ៌មាន្មាន្ប្រនយជន៍្អា ប្រូវបាន្ប្សង់ន ញសប្មារ់អែក្សនប្រីប្បាស់  ងនប្កាយ
ន យី ំន េះការោក់្សពប្ង្ហយទាងំេូលកាា យជានល ំនណញខាងនសែាក្សិ េ។ ជាពិនសសទាក់្សទងនឹ្ងការប្គ្រ់ប្គ្ង
ឧរក្សរណ៍IoT។ នៅនពលនិ្យយអំពី Internet of Things នយីងដរងដរគិ្រអំពីទំន្ទក់្សទំន្ង។ អន្តរក្សេារវាង
ឧរក្សរណ៍ចរ់សញ្ញា ឧរក្សរណ៍ប្ ក្សន ញ ូលមា៉ា ស ីន្ នេន្ិងក្សេាវ ិ្ ីអែក្សនប្រីគ្ឺជាលក្សខណៈសខំាន់្ដែលន្វីឱ្យអ ិន្្ឺដណរ
នន្អវីៗជាអវី។ រ៉ា ដន្តអវីដែលអា ឱ្យវរថ ឆ្លា រទាងំអស់នន្េះអា ន្ិយយ ន្ិងន្វអីន្តរក្សេាបាន្គ្ពឺិ្ីការ IoT ដែលអា ប្រូវ
បាន្នគ្នេលីន ញីថាជាភាស្គដែលឧរក្សរណ៍ IoT នប្រីនែីេបទីំន្ទក់្សទំន្ង។ 
5. MQTT 

MQTT គ្ឺជាពិ្ីការនន្សី្គរែ៏ស្គេចាេយួដែលប្រូវបាន្រ ន្ទនឡងីសប្មារ់ឧរក្សរណ៍ដែលមាន្ក្សប្េិររចាូ ន្
ទារ។ ែូន ែេះវាគ្ឺជាែំនណាេះប្ស្គយែ៏លអឥរនខាេ េះសប្មារ់ក្សេាវ ិ្ ីអ ិន្្ឺដណរ្ី្។ី MQTT អន្ ញ្ញា រឱ្យអែក្សនន្ ីក្សយ
រញ្ញា នែីេបីប្រួរពិន្ិរយលទធនលអាន្និ្ងនបាេះព េពនាយទិន្ែន័្យពីថាែ ងំឧរក្សរណ៍ចរ់សញ្ញា ន្ិងអវីៗជានប្ ីន្នទៀរ។ 
ែូន ែេះវាពរិជាង្ហយប្សួលក្សែ ងការរនងែីរទនំ្ទក់្សទនំ្ងរវាងឧរក្សរណ៍ជានប្ ីន្។ ប្រសិន្នរីនយងី ូល ិរតសវ័យប្រវរតកិ្សេា
នៅនាេះ ន យីអែក្ស ង់រនងែរីប្រព័ន្ធសវ័យប្រវរតិក្សេានាេះនពញនលញតាេការដសវងយល់រដន្ថេ។ 
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6. NodeMCU ESP8266 
វាជាប្រនភទ Open source នោយនប្រីក្សេាវ ិ្ រីងែរ់ដែលនៅថា Firmware ន្ិង ការអភិវឌឍន៍្ប្រូវបាន្

ក្សំណរ់នូ្វ នោលនៅជាពិនសសសប្មារ់ក្សេាវ ិ្ ដីែលមាន្េូលោា ន្នលីការនប្រីប្បាស់ IoT។ វាអា រចេូលក្សេាវ ិ្  ីរងែរ់
ដែលែំនណីរការនលបី្រព័ន្ធ Esp8266 Wifi_SoC ពីប្រព័ន្ធ Espressif ន្ិងដនែក្សរងឹដែលដនអក្សនលីេ៉ាូឌ ល ESP-12។ 
NodeMCU 8266 នប្រីស ីភីយូនឈ្នា េះ ESP8266(LX106) ន្ិងប្រព័ន្ធប្រការ XTOS ដែលប្រនភទ 
Microcontrollers ន្ិងមាន្េ ខង្ហរនប្រីែូ  Arduino Uno ឬ Arduino Nano ដែរ។ ការរក្សដប្រ ក្សយ “អ ិន្្ឺរដណរនន្អវីៗ” 
(អាយអូ្ី) រង្ហា ញពីនិ្ន្ទែ ការេួយដែលឧរក្សរណ៍រងែរ់េួយ ំន្ួន្្ំនប្រីនសវាក្សេាទំន្ទក់្សទំន្ងដែលប្រូវបាន្រនងែីរ
នឡងីនោយពិ្ីស្គរអ ីន្្ឺណិរ។ ភាគ្នប្ ីន្នន្ឧរក្សរណ៍ទាងំនន្េះដែលប្រូវបាន្នគ្នៅថាជាវរថ ឆ្លា រនវេនិ្ប្រូវបាន្
ន្វីប្ររិររតិការនោយេន្ សសនោយផ្លា ល់នទ រ៉ា ដន្តវាមាន្ជាសមាសធារ នៅក្សែ ងអោរ ឬយន្យន្ត ឬប្រូវបាន្
នសពវនាយនៅក្សែ ងររសិ្គថ ន្។ (ប្ក្សុេប្រឹក្សាស្គថ ររយក្សេាអ ិន្្ណិឺរ) ន ោា រ ន្ទសេព័ន្ធសក្សលសប្មារ់សងាេព័រ៌មាន្
ដែលនតល់នសវាក្សេាក្សប្េិរខពស់តាេរយៈការភាា រ់ទំន្ទក់្សទំន្ងោែ  (រូរវន្តន្ិងន្េិាិរ) នោយដនអក្សនលីរន េក្សវទិាព័រ៌មាន្ 
ន្ិងទំន្ទក់្សទំន្ងអន្តរប្ររិររតកិារដែលមាន្ប្ស្គរ់ន្ងិក្សំព ងវវិរត អ ិន្្ឺរនណរ នន្ឧរក្សរណ៍ក្ស ពំយូទ័រដែលបាន្រងែរ់នៅ
ក្សែ ងវរថ នប្រីប្បាស់ប្រចនំេាដែលអា នអាយពួក្សនគ្រចាូ ន្ន្ិង 

 
6.1. កា មគបើគរស ់GPIO(General Purpose input and output) pin 

-  NodeMCU ESP8266 នប្របី្បាស់ GPIO Pin មាន្ ំន្នួ្ ១៧ ដែលមាន្េ ខង្ហរសប្មារ់រនចេញ 
ឬរចេូ លរនេា 0 ន្ិង ១ ន្ិងពនី្ខាេះនទៀរអា នប្រជីា I2C, I2S, UART, PWM, IR Remote Control, LED 
Light and Button។ 

- Power មាន្ពីន្ GND  ំន្ួន្រួន្ ន្ងិ ពនី្Vcc នប្រនីភាីង 3.3V  ំន្ួន្ពីរ 
- Vin អា នតល់នភាងី ៥ វ ល ន្ងិអា នតល់ថាេពលែល់ NodeMCU ទាងំេូលរវាង 7V-12V ដែល

មាន្រ ូរែល់ 1A។ 
- នៅនលី Board មាន្នជីងចរ់ពី D0 ែល់ D8 នប្រីសប្មារ់រនចេញ ឬរចេូលរនេានលខ 0 ន្ិង ១។ នជីង

ពីន្ទាងំនន្េះនប្រសីប្មារ់ភាា រ់នៅឧរក្សរណ៍ននសងៗនទៀរែូ ជា LED, Sensor, LCD។ល។  
 6.2. កា មគបើគរស ់Led  េួយជាេួយក្េមវិធី Arduino IDE 

នយងីអា នប្រអីំពូលេួយនៅនលី NodeMCU ដែលមាន្ប្ស្គរ់សប្មារ់ការន្វីនរសតការង្ហរែំរូង។ 
ែូ ដែលបាន្នរៀររារ់នៅនេនរៀន្េ ន្នោយនប្រ ីPin D0 ឬ Pin D4 នប្រនីៅតាេប្រនភទនន្ រ៉ារ(Board)នែីេបឱី្យ
នភាីងពណ៌នខៀវនរីក្ស ឬរិទ ដែលមាន្នៅនលីរ៉ារប្ស្គរ់។ នែេីបនី្វីការង្ហរនន្េះ ូលនរីក្សក្សេាវ ិ្ ី Arduino IDE 
ប្រូវសរនសរកូ្សែែូ បាន្រង្ហា ញខាងនប្កាេនោយនប្រី Pin D4។  
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 void setup() 
  { 
  pinMode(D4, OUTPUT); //set D4 pin as output 
  } 
 void loop() 
  { 
  digitalWrite(D4, HIGH);  //Turn On LED 
  delay(500);  //delay one second 
  digitalWrite(D4, LOW); // Turn OFF LED 
  delay(500); } //delay one second 

នប្កាយពីបាន្សរនសរកូ្សែខាងនលីរ ួ រន្ទា រ់េក្សយក្ស Mouse    នលី Tools ន្ិងនប្ជីសនរសីយក្ស 
Boards:  Node MCU 1.0 (ESP-12 Module)។ សូេនេីលតាេរូរខាងនប្កាេ ន្ងិនរីេិន្មាន្នឈ្នា េះ 
Board នន្េះនទនយងីប្រូវរចេូលវា ន្ិងនប្ជសីនរសី Serial Communication។ 

 
6.3. កា មគបើ OLED  with ESP8266 NodeMCU 

OLED ជាឧរក្សរណ៍ន្វីការរង្ហា ញនូ្វព័រ៌មាន្ែូ ដែលនយងីនប្រី LCD ដែរនៅនេនរៀន្េ ន្។ ដរវា
មាន្ទំ រូំ ជាង LCD  ន យីមាន្ជួរនែក្សន្ិង ជួរឈរនប្ នី្ជាង។  
 OLED module មាន្ SSD1306 driver បាន្រនងែីរនៅក្សែ ងខាួន្វាទំ  ំ1KB GDDRAM។ វាសប្មារ់
ន្វីនអប្ក្សង់នា ក្ស bit patterm ដែលប្រូវរង្ហា ញព័រ៌មាន្។ មាន្ននា Memory   1K នោយដរងដ ក្សនៅ 8 ទំព័រ 
(ពី 0 នៅ 7) ន្ិង ទព័ំរន្ិេយួៗមាន្ 128 columns/segments (block 0 នៅ 127) ន្ងិអា នា ក្សទិន្ែន័្យ 
8 bits  (ពី0នៅ7)មាន្ជួរឈរន្ិេួយៗ អា នា ក្សទិន្ែន័្យ 8 bits  (ពី0នៅ 7)។  
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6.4. កា តភាា ប់ OLED  with ESP8266 NodeMCU 

  1. ន្វកីាររភាា រ់រវាង NodeMCU ន្ងិ OLED តាេររូខាងនប្កាេ៖ 

 
  2.  ូរសរនសរកូ្សែនៅ IDE Arduino 

  #include <SPI.h> ;រចេូល Library នប្រីសប្មារ់ទនំ្ទក់្សទនំ្ងជាេួយនប្គ្ឿងក្ស ំពយូទ័រេយួឬនប្ នី្  
#include <Wire.h> 
#include <Adafruit_GFX.h> 
#include <Adafruit_SSD1306.h> 
Adafruit_SSD1306 display(-1); 
void setup()    
{                 
 // initialize with the I2C addr 0x3C 
 display.begin(SSD1306_SWITCHCAPVCC, 0x3C);   
 // Clear the buffer. 
 display.clearDisplay(); 

// Display Text 
 display.setTextSize(1); 
 display.setTextColor(WHITE); 
 display.setCursor(0,28); 

// Display ASCII Characters 
display.setCursor(0,24); 
display.setTextSize(2); 
display.write(3); 
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 display.println("Hello world!"); 
 display.display(); 
 delay(2000); 
 display.clearDisplay(); 
 // Display Inverted Text 
 display.setTextColor(BLACK, 

WHITE);  
 display.setCursor(0,28); 
 display.println("Hello world!"); 
 display.display(); 
 delay(2000); 
 display.clearDisplay(); 
 // Changing Font Size 
 display.setTextColor(WHITE); 
 display.setCursor(0,24); 
 display.setTextSize(2); 
 display.println("Hello!"); 
 display.display(); 
 delay(2000); 
 display.clearDisplay(); 
 // Display Numbers 
 display.setTextSize(1); 
 display.setCursor(0,28);

 display.println(123456789); 
 display.display(); 
 delay(2000); 
display.clearDisplay(); 
// Specifying Base For Numbers 
display.setCursor(0,28); 
display.print("0x")  
display.print("(HEX) = "); 
display.print(0xFF, DEC); 
display.println("(DEC)");  
display.display(); 
 

display.display(); 
delay(2000); 
display.clearDisplay(); 
// Scroll full screen 
Display.setCursor(0,0); 
display.setTextSize(1); 
display.println("Full"); 
display.println("screen"); 
display.println("scrolling!"); 
display.display(); 
display.startscrollright(0x00, 0x07); 
delay(2000);  
display.stopscroll(); 
delay(1000); 
display.startscrollleft(0x00, 0x07); 
delay(2000); 
display.stopscroll(); 
delay(1000);    
display.startscrolldiagright(0x00, 
0x07); 
delay(2000);
 display.startscrolldiagleft(0x00
, 0x07); 
delay(2000); 
display.stopscroll(); 
display.clearDisplay();  
// Scroll part of the screen 
display.setCursor(0,0); 
display.setTextSize(1); 
display.println("Scroll"); 
display.println("some part"); 
display.println("of the screen."); 
display.display(); 
display.startscrollright(0x00, 0x00); 
}void loop() {} 
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7. កា មគបើមសនស ័ DHT11 ជាេួយនរង NodeMCU មគបើជា Web Server 
នៅក្សែ ងគ្នប្មាងនន្េះ នយងីប្រូវរនងែីរឧរក្សរណ៍េួយសប្មារ់ចរ់យក្សសីរ ណា ភាពនោយនប្រីឧរក្សរណ៍នឈ្នា េះ

នសន្ស័រ DHT11  នៅក្សែ ងនាេះ ន្ិងទីក្សដន្ាងណាេួយនែីេបែីឹងព័រ៌មាន្អំពសីីរ ណា ភាព នោយនប្រីមា៉ា ស ីន្នេ(Server)
េួយ។ DHT11 ជាឧរក្សរណ៍េួយនប្រីប្បាស់សប្មារ់ចរ់យក្សទិន្ែន័្យជាប្រនភទសីរ ណា ភាព ន្ិងសំនណីេជាក់្សលាក់្ស
នៅតាេទតីាងំដែលវាក្សំព ងសថរិនៅ។  

នៅក្សែ ងគ្នប្មាងនន្េះនងដែរនយីងនប្រី ESP8266 NodeMCU ជាប្រនភទឧរក្សរណ៍មាន្េ ខង្ហរែូ រ៉ារ 
Arduino សប្មារ់ន្វីការប្រួរពិន្ិរយដែលមាន្ភាពង្ហយប្សួលភាា រ់នៅ WiFi network ន្ិងរនងែីរ Web Server េួយ។ 
ពីនប្ េះនៅនលីវាមាន្ឧរក្សរណ៍WiFi ប្ស្គរ់ខ សពីរ៉ារ Arduino នោយោា ន្ឧរក្សរណ៍នន្េះនទ។ នៅនពលនយងីបាន្ភាា រ់
ឧរក្សរណ៍នន្គ្នប្មាងនន្េះ ន្ិងែំនណីរការវាជាេួយន្ឹង web server ណាេួយនោយ NodeMCU រួេជាេួយន្ឹង
ឧរក្សរណ៍ DHT11 ន្វីការចរ់សរី ណា ភាព ន្ិងសំនណីេ  រ ួនន្ីព័រ៌មាន្នៅឱ្យ web browser ន្ិងរន្ទា រ់េក្សនយងីអា 
នេីលន ីញព័រ៌មាន្នន្ទេះតាេរយៈក្សេាវ ិ្ ីនៅទូរស័ពា ឬក្ស ំពយូទ័រដែលនយីងនៅថានគ្ ទំព័រេួយដែលរូររង្ហា ញ
ខាងនប្កាេ។  

 
7.1. ណផនក្ រង: ការែំនទបងីដនែក្សរងឹសូេនេីលរូរខាងនលសីខំាន់្គ្ឺនប្រីនជងី Pin8 នន្រ៉ារភាា រ់នៅនជីង OUT 
នន្ DHT11។ 
7.2. ក្េមវធិ:ី កូ្សែខាងនប្កាេសរនសរនទបងីរនងែីរ Interface ោក់្សក្សែ ងក្ស ពំយូទ័រនប្រីជា Client នែីេបនី្វីការ
ទំន្ទក់្សទនំ្ងជាេយួន្ឹង Web Sever។ 

//Example Code 
#include <ESP8266WiFi.h> 
#include <ESP8266WebServer.h> 
#include "DHT.h" 
// Uncomment one of the lines below for whatever DHT sensor type you're using! 
//#define DHTTYPE DHT11   // DHT 11 
//#define DHTTYPE DHT21   // DHT 21 (AM2301) 
#define DHTTYPE DHT22   // DHT 22  (AM2302), AM2321 
/*Put your SSID & Password*/ 
const char* ssid = "YourNetworkName";  // Enter SSID here 
const char* password = "YourPassword";  //Enter Password here 
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ESP8266WebServer server(80); 
// DHT Sensor 
uint8_t DHTPin = D8;               
// Initialize DHT sensor. 
DHT dht(DHTPin, DHTTYPE);                 
float Temperature; 
float Humidity;  
void setup() { 

Serial.begin(115200);//Start the Serial communication to send messages   
//to the computer 

   delay(100);// delay 1 second 
   pinMode(DHTPin, INPUT);// sets DHTPin as Output 
   dht.begin();   //            
   Serial.println("Connecting to "); 
   Serial.println(ssid); 
   //connect to your local wi-fi network 
   WiFi.begin(ssid, password); 
   //check wi-fi is connected to wi-fi network 
   while (WiFi.status() != WL_CONNECTED) { 
   delay(1000); // delays one second 
   Serial.print(".");} 
   Serial.println("");Serial.println("WiFi connected..!"); 

     Serial.print("Got IP: ");  Serial.println(WiFi.localIP()); 
server.on("/", handle_OnConnect);// Call the 'handleRoot' function when a  
//client requests URI "/" 

   server.onNotFound(handle_NotFound);// 
   server.begin(); 
   Serial.println("HTTP server started");} 
void loop() { 
   server.handleClient();// Listen for HTTP requests from clients 
} 
void handle_OnConnect() { 

Temperature = dht.readTemperature(); // Gets the values of the 
//temperature 

    Humidity = dht.readHumidity();// Gets the values of the humidity  
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   server.send(200, "text/html", SendHTML(Temperature,Humidity)); } 
void handle_NotFound(){ 

 server.send(404, "text/plain", "Not found");}// When a client requests an 
//unknown URI (i.e. something other than "/"), call function 
"handleNotFound" 

String SendHTML(float Temperaturestat,float Humiditystat){ 
   String ptr = "<!DOCTYPE html> <html>\n"; 

ptr +="<head><meta name=\"viewport\" content=\"width=device-width, initial-
scale=1.0, user-scalable=no\">\n"; 

         ptr +="<title>ESP8266 Weather Report</title>\n"; 
ptr +="<style>html { font-family: Helvetica; display: inline-block; margin: 
0px auto; text-align: center;}\n"; 

ptr +="body{margin-top: 50px;} h1 {color: #444444;margin: 50px 
auto 30px;}\n"; 

    ptr +="p {font-size: 24px;color: #444444;margin-bottom: 10px;}\n"; 
           ptr +="</style>\n"; 
   ptr +="</head>\n"; 
   ptr +="<body>\n"; 
    ptr +="<div id=\"webpage\">\n"; 
    ptr +="<h1>ESP8266 NodeMCU Weather Report</h1>\n"; 
   ptr +="<p>Temperature: "; 
    ptr +=(int)Temperaturestat; 
    ptr +="°C</p>"; 
    ptr +="<p>Humidity: "; 
    ptr +=(int)Humiditystat; 
    ptr +="%</p>"; 
    ptr +="</div>\n"; 
   ptr +="</body>\n"; 
   ptr +="</html>\n"; 
   return ptr;} 

7.3. OUTPUT  
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7.4. ភាស្គ HTML: រំណាងឱ្យ Hyper Text Markup Language ដែលជាភាស្គដែលប្រូវបាន្នប្រីប្បាស់យ៉ា ង
ទូលំទូលាយនែីេបនី្វកីារអភិវឌឍនគ្ ទំព័រ។ នៅក្សែ ងគ្នប្មាងនន្េះនយងីនប្រីភាស្គនន្េះជាេួយនឹ្ងភាស្គ 
Arduino នែីេបីរនងែីរនគ្ ទំព័ររូ េួយសប្មារ់រង្ហា ញអំពីសីរ ណា ភាព ន្ិងសំនណីេដែលទាញេក្សពី 
Web Server។ ក្សេាវ ិ្ ីខាងនប្កាេសប្មារ់សរនសរក្សែ ងភាស្គ HDML ដែលជាប្គ្េឹះសប្មារ់ន្វីការដសវង
យល់នូ្វអវីដែលនយីងបាន្សរនសរកូ្សែនៅខាងនលី នោយនប្រីអន្ គ្េន៍្ SendHTML() ន្ិងអនេរ ptr+ = 
statement(s) ដែលបាន្ប្រកាសក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី String ptr = "<!DOCTYPE html> <html>\n"; ។ 

<!DOCTYPE html>// This tag defines the document type and HTML 
version. 
<html>// This tag encloses the complete HTML document and mainly 
comprises of document header which is represented by 
<head>...</head> and document body which is represented by 
<body>...</body> tags. 
   <head>// This tag represents the document's header which can keep 

other HTML tags like <title>, <link> etc. 
<title>This is document title</title> The <title> tag is used inside the 
<head> tag to mention the document title. 

   </head>//end tap head  
<body> This tag represents the document's body which keeps other 

HTML tags like <h1>, <div>, <p> etc. 
        <h1>This is a heading</h1>// This tag represents the heading. 
        <p>Hello World!</p>// This tag represents a paragraph. 
   </body>  
</html> 

- String ptr = "<!DOCTYPE html> <html>\n";//ប្រកាស <! DOCTYPE> ប្បារ់ក្សេាវ ិ្ ី 
Brower ឱ្យែំនណីរការកូ្សែ HTML  
- ptr +="<head><meta name=\"viewport\" content=\"width=device-width, initial-
scale=1.0, user-scalable=no\">\n";// <meta>មាន្ក្សំណរ់ Viewport ដែលជាននា Window 
ដែលអា នេីលន ញី ន្ិងធារ  width=device-width:ក្សណំរ់ទទឹងទំព័រនែីេបនី្វីតាេទទឹងនអ
ប្ក្សង់ររស់ឧរក្សរណ៍, initial-scale=1.0:ក្ស ងប្រលូ Zoom Level  ន្ងិuser-scalable=no ក្សំណរ់
ឱ្យនគ្ ទំព័រេិន្អា  Zoom បាន្។ 

        - Statements រន្តរន្ទា រ់នេីលការនប្រីប្បាស់ភាស្គ HTML 
        -  ូរន្វកីារ Update កូ្សែខាងនលនីោយមាន្រ ូរ ងពរីសប្មារ់ន្វកីារររិឬនរកី្សអពូំល 
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8. កា គ្ប់គ្ងអាំពូលតាេអុិនមធើណិត(Lamp Controller by Internet) 
 ការន្វីគ្នប្មាងនន្េះគឺ្មាន្ការទាក់្សទងនៅនឹ្ងការប្គ្រ់ប្គ្ងអំពូលឱ្យ រិទ ឬនរីក្សពីទីតាងំណាក៏្សបាន្ែូ ជា
ការរញ្ញា អំពូលរិរឬនរីក្សពីនាេះនៅស្គលានរៀន្ជានែីេ។ គ្នប្មាងនន្េះគ្ឺប្ោន់្ដរជាឧទា រណ៍សប្មារ់រង្ហា ញពី
យល់ែឹង ន្ិងមាន្ភាពង្ហយប្សួលនន្ការនប្រីប្បាស់រន េក្សវទិា IOT រ៉ា នណាណ េះ។ ជាក់្សដសតងនយងីអា ន្វីការរញ្ញា
បាន្នប្ ីន្នទៀរែូ ជា Remote Printer, Remote Router ឬ Access Point ជានែីេ។ 
 8.1. សមាសភា្ផែ ាំមានដចូជា៖ 

-  Router ជាឧរក្សរណ៍ Network េួយប្រនភទដែលអា ន្វីការ Routing នៅកាន់្ Internet បាន្។ 
វាជានាូវ ំលង (Default Gateway) ររស់រ៉ារ Arduino ក្សែ ងការែំនណីរការនៅកាន់្ Internet បាន្តាេ
រយៈ Public IP Address។ 
 - Internet Cable ជាដខស Network សប្មារ់ភាា រ់ព ីEthernet Shield នៅកាន់្ Router នែីេបឱី្យ 
Arduino អា ន្វីការប្រររិរតិនៅកាន់្ Network Resource បាន្។  

 
8.2. កា មគបើគរសឧ់បក្ ណ៍ និងតភាា ប ់
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 8.3. កា តភាា ប់ Relay Module និងអាំពូល 
ជាឧរក្សរណ៍អគ្ាិសន្ីមាន្រនួ្ទទីរចាូ ន្រន្តនូ្វ រន្តអគ្ាសិន្។ី វាប្រូវបាន្នគ្នប្រីសប្មារ់រចាូ ន្រន្តនូ្វ

 រន្តអគ្ាសន្ី ២២០ វ ៉ា ល ឬ នប្កាេនន្េះនៅកាន់្ឧរក្សរណ៍ននសងៗ នោយវាអា នរកី្សឬរទិ រន្តតាេការរញ្ញា
ររស់អែក្សនប្រីប្បាស់។ វានប្រៀរែូ ជាក្ស ងតាក់្សេួយន យីទទលួការរិទ ឬនរីក្សពីរ៉ារ Aduino។ វាមាន្ Pin រួន្ 
VCC , GND, INT1 ន្ិង INT2។ 

 
8.4. Internet Server 

នែីេបឲី្យរ៉ារ Arduino អា ទទួល ន្ិងរចាូ ន្ទិន្ែន័្យរវាងឧរក្សរណ៍ននសងៗក្សែ ង WAN បាន្នយងីប្រូវការ 
Server ផ្លា ល់ខាួន្េួយសប្មារ់នដល់លទធភាពែល់រ៉ារ Arduino ន្ិង ឧរក្សរណ៍ននសងអា ស្គា ល់ ន្ិង
ទំន្ទក់្សទំន្ងោែ បាន្។ នយីងបាន្នប្រីប្បាស់នូ្វ Server ររស់ Teleduino (Teleduino.org) ដែលជា 
Server Free េួយសប្មារ់ Ethernet Shield ប្គ្រ់ប្រនភទទំន្ទក់្សទំន្ងោែ ជាេួយឧរក្សរណ៍ែនទនទៀរក្សែ ង
WANបាន្ ឬ Server េួយណាននសងនទៀរក៏្សបាន្។ 

8.5. កា ដាំមទប ើងក្េមវិធទីូ សព័ទ  

 

 
- រក្សក្សេាវ ិ្ ខីាងស្គត ដំែលនឈ្នា េះ Web IoT ការរនងែរី Web 
Server គ្ឺជាការរនងែីរនូ្វនគ្ ទំព័រេួយនោយនប្រីប្បាស់
នប្កាេរណាត ញជា Internet សប្មារ់នអាយអែក្សនប្រីប្បាស់
អា ន្វីការប្គ្រ់ប្គ្ងន្ិងរញ្ញា នៅកាន់្ឧរក្សរណ៍ននសងៗបាន្
ពី ំង្ហយ 
- ប្រង់ប្រអរ់  LED STATUS : 
- នប្កាេ LED STATUS: សប្មារ់ន្វីការនន្ីរនេា 
- រ ូរ ង Save សប្មារ់ន្វីការរក្សាទ ក្សនូ្វព័រ៌មាន្ននសងៗ 
- រ ូរ ង Turn ON សប្មារ់ន្វកីារនរកី្សអំពូល 
- រ ូរ ង Turn Off សប្មារ់ន្វីការរិរអំពូល 
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ក្ដូខាងមគកាេបងាហ ញពីកា បិទ ឬមបើក្អាំពលូមដ្នយមគបើ Web IOT: 
#include <Arduino.h>  //header file សប្មារ់នប្រីប្បាស់កូ្សែក្សែ ង Arduino IDE 
#include <ESP8266WiFi.h>//header file ឲ្យស្គា ល់ NodeMCU ESP8266 board 
//assign នឈ្នា េះន្ិងនលខសមាា រ់ WiFi នែីេបនីរីក្សែំនណីរការរញ្ញា តាេ internet 
const char* SSID = "Home317";  
const char* PASSWORD = "011995516vng"; 
WiFiServer server(80); //ក្សំណរ់នលខ port ររស់ web server នសាីរនេា ៨០  
// Assign output variables to GPIO pins 
const int output = 4; //ប្រកាសអញ្ញា រ output នសាី ៤ ប្រូវជាពីន្ D4 ក្សែ ង NodeMCU 

void setup() { 
  Serial.begin(115200);    //ចរ់ននដីេ serial monitor ក្សែ ងនលបឿន្ 115200 
//ចរ់ននដីេអញ្ញា រ output ជា OUTPUT ន្ិងក្សំណរ់វានសាី low 
  pinMode(output, OUTPUT);    
  digitalWrite(output, LOW); 
  Serial.print("Connecting to ");//រង្ហា ញ “Connecting to” 
  Serial.println(SSID); //រង្ហា ញនឈ្នា េះ WiFi 
  WiFi.begin(SSID,PASSWORD); //ភាា រ់ Wi-Fi network ជាេួយនឈ្នា េះន្ិងនលខសមាា រ់ 
  while (WiFi.status() != WL_CONNECTED) { 
   delay(500); 
   Serial.print(".");} 

   // Print local IP address  
   Serial.println(""); 

Serial.println("WiFi connected at IP address:");//រង្ហា ញ “WiFi connected at IP 
//address:" 

   Serial.println(WiFi.localIP()); 
   // Start Web Server 
   server.begin(); 
} 
void loop(){ 

  //ប្រួរពនិ្ិរយប្រសិន្នរី client ប្រូវបាន្ភាា រ់  
  WiFiClient client = server.available();     
  // Do nothing if server is not available 
  if (!client) { 
     return; 
  } 
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  // Wait a client  
  while(!client.available()){}//រង់ចរំ ូរែល់ client នន្ីទិន្ែន័្យ 
  // A new client is connected, get the request 
  String request = client.readStringUntil('\r'); //អាន្រន្ទា រ់ែរូំងនន្ការនសែ ី
  Serial.println(request);// //រង្ហា ញការនសែ ី
  client.flush();//ឲ្យ client ែំនណីរការ 
  int value = LOW; // ប្រកាសអនេរនឈ្នា េះ value 
  if (request.indexOf("/led/1") != -1)  
  { 
     digitalWrite(output, HIGH);// ឲ្យអំពូលភា ឺ
     value = HIGH;// ឲ្យអនេរ value=1 
  }  
  if (request.indexOf("/led/0") != -1) 
  { 
     digitalWrite(output, LOW); 
     value = LOW; 
  } 
  // Display GPIO status 
  client.println("HTTP/1.1 200 OK"); 
  client.println("Content-Type: text/html"); 
  client.println("");  
  client.println("<!DOCTYPE HTML>"); 

client.println("<html><head><style>*{margin:0;padding:0;}body{backgrou
nd-color:#edededff;}</style></head>"); 

  if(value == HIGH) { 
     client.print("ON");   
  } else { 
     client.print("OFF"); 
  } 
  client.println("</html>"); 
  Serial.println(""); 

} 
8.6. ដាំមណើ  កា ក្ដូ: រន្ទា រ់ពីប្រូវបាន្ Upload កូ្សែ ូលនៅក្សែ ង NodeMCU ESP8266 ន្ងឹចរ់យក្ស 
IP address នន្ WiFi Network ដែលនយងីបាន្ក្សណំរ់ក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី។  
- IP address នន្ទេះន្ងឹរង្ហា ញនៅក្សែ ង Serial monitor នន្ Arduino IDE 
-  ំលង IP address ោក់្ស ូល Web Browser នន្ទេះវាន្ឹង ូលនៅកាន់្ app ដែលបាន្រនងែីរក្សែ ង App 
Inventor 2 នែេីបកី្ស ងប្រូលនៅនលីអំពូល 
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- នពល   នលរី ូរ ង Turn ON ន្ឹងរចាូ ន្ទិន្ែន័្យនៅកាន់្រ៉ារ នែីេបែីំនណីរការកូ្សែសប្មារ់ឱ្យ Relay ភាា រ់
 រន្តនែីេបនីរកី្សអំពូល 
- ែូ ោែ នន្េះដែរនពល   នលរី ូរ ង Turn Off ន្ឹងរចាូ ន្ទនិ្ែន័្យនៅកាន់្រ៉ារ នែីេបែីំនណីរការកូ្សែសប្មារ់
ឱ្យ Relay ផ្លត  ់ រន្តនែីេបរីិរអំពូល 
 

9. កា មគបើគរស ់ Blynk 
 - Blynk ប្រូវបាន្រ ន្ទ ន្ងិរនងែីរនឡងីសប្មារ់ IOT(Internet of Thing) ប្គ្រ់ប្គ្ងដនែក្សរងឹពី មាា យ ន្ងិ
អា រង្ហា ញទិន្ែន័្យររស់ឧរក្សរណ៍ចរ់សញ្ញា (Sensor data), អា នា ក្សទិន្ែន័្យ ន្ិងន្វអីវីៗជានប្ ីន្នទៀរ។ 
វាទទួលខ សប្រូវរាល់ការទំន្ទក់្សទំន្ងរវាងស្គា រ វូន្(Smart Phone) ន្ិងដនែក្សរងឹ(Hard)។ នយងីនប្រ ី
Blynk  Cloud នែីេបែីំនណីរការមា៉ា ស ីន្នេ Blynk ឯក្សជន្ដែលររស់ប្ក្សុេេយួនៅនប្ៅប្សុក្ស។ វាជាប្រភព
នរីក្ស ំ អា ប្គ្រ់ប្គ្ងឧរក្សរណ៍រារ់ ន់្យ៉ា ងង្ហយប្សួលន យីដេេទាងំអា ប្រូវបាន្ោក់្សែំនណីរការនៅ
នលី Raspberry Pi នទៀរនង។ 
 - ក្សេាវ ិ្ ី Blynk App អន្ ញ្ញា រឱ្យនយងីរនងែីរ GUI ែ៏អស្គេ រយសប្មារ់គ្នប្មាងនន្េះនោយនប្រីធារ ប្កា វកិ្ស
(Widgets)ននសងៗដែលប្ក្សុេ   ន្នតល់ឱ្យ។ 
 -  Blynk Library នប្រីសប្មារ់ែំនណីរដនែក្សរងឹដែលនយងីបាន្រនងែរី ន្ិងនរកី្សការទនំ្ទក់្សទនំ្ងជាេួយមា៉ា ស នី្នេ 
ន្ិងែំនណីរការរាល់ ក្សយរញ្ញា  ូលន្ិងន ញ។ 
- េ ន្ន្ឹងន្វគី្នប្មាងនន្េះសូេនេីលពីែំនណីរការវាតាេរូរខាងនប្កាេជាការសំខាន់្រនំ រ 

 
          9.1. មហតុអេីគតវូមគបើ Blynk? 

- ង្ហយប្សួលក្សែ ងការអន្ វរត GUI ន្ិងនតល់នូ្វភាពង្ហយប្សួលក្សែ ងការរនងែីរគ្នប្មាងេាីជាេួយ
ក្សេាវ ិ្ ីនប្រីនៅនលីទូរស័ពា 

                     - េិន្អា នប្របី្បាស់ Local Network,នប្រីភាស្គ Arduino / C++ន្ិងអា រនងែីរគ្នប្មាង 3rd party 
           9.2.  មបៀបបមងកើត GUI មដើេបគី្ប់គ្ងចាំននួ ៤ អាំពលូ  

១. រន្ទា រ់ពីបាន្ទាញយក្ស Blynk App ោក់្សនលីទូរសពារួ នយងីប្រូវរនងែីរគ្ណន្ី Blynk េាី។ 
រន្ទា រ់េក្ស   នលីរូរក្សេាវ ិ្ ី Blynk នែីេបី ូលក្សេាវ ិ្ ីនន្េះ 
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២. រនងែីរគ្នប្មាងេាីែូ រូរខាងនលី នោយអន្ វរតតាេជំហាន្រន្តរន្ទា រ់ែូ ខាងនប្កាេ៖ 

 

 
៣. វាយនឈ្នា េះប្រង់ Project Name ន្ិងនប្ជសីនរសី ESP8366 ប្រង់ CHOOSE DEVICE រ ួ   
នលីរ ូរ ង Create 

  
៤. Auth Token គ្ឺជាឧរក្សរណ៍ក្សណំរ់អរតសញ្ញា ណពិនសសេយួដែលប្រូវការនែីេបភីាា រ់ដនែក្សរងឹ
នៅន្ឹងស្គា រ វូន្។ រាល់គ្នប្មាងេាីដែលអែក្សរនងែីរន្ឹងមាន្ Auth Token ផ្លា ល់ខាួន្។ នយងីន្ឹង
ទទួលបាន្វានោយសវ័យប្រវរតនិៅនលីអ ីដេលររស់អែក្សរន្ទា រ់ពីរនងែីរគ្នប្មាង។  
៥. រនងែីរ Interface នោយ   នលសីញ្ញា  ន្ិងនប្ជីសនរសី Widget ដែល ង់បាន្។ ន យីការ
រនងែីរនន្េះនយងីន្វែូី ការនប្រ ី X86 Editor ឬភាស្គ Python នោយនប្រី Widget នយងីនៅថា 
Controls ឬែូ នយងីរនងែីរក្សេាវ ិ្ ីនោយនប្រី App Inventor ដែរ។  ូរនេលីរូរខាងនប្កាេនែីេបនី្វី
ការរ ន្ទ។ 
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៦.ន្វីការរភាា រ់ឧរក្សរណ៍ NodeMCU ជាេួយន្ងឹ LED េយួ ន្ិងសរនសរកូ្សែខាងនប្កាេ៖ 

/******************************************************/ 
  Tuturial "LED control using NodeMCU and app Blynk 
  Project: led(there is on button:D0) 
******************************************************/ 
#define BLYNK_PRINT Serial 
#include <ESP8266WiFi.h> 
#include <BlynkSimpleEsp8266.h> 
// You should get Auth Token in the Blynk App. 
// Go to the Project Settings (nut icon). 
char auth[] = "Q0EaKQSOG0vv20xnaY4vpt0Fdu9g7yuv"; //You will get this Auth 
Token in Gmail if you signin Blynk app with your Gmail ID 
// Your WiFi credentials. 
// Set password to "" for open networks. 
char ssid[] = "Roboctic_Lab"; //Enter your WIFI Name 
char pass[] = "2019@Robotic";//Enter your WIFI Password 
void setup(){ 
  // Debug console 
  Serial.begin(9600); 
  pinMode(D1,OUTPUT); 
  pinMode(D2,OUTPUT); 
  pinMode(D3,OUTPUT); 
  pinMode(D4,OUTPUT); 
  digitalWrite(D1,HIGH); 
  digitalWrite(D2,HIGH); 
  digitalWrite(D3,HIGH); 
  digitalWrite(D4,HIGH); 
  Blynk.begin(auth, ssid, pass); 
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  // You can also specify server: 
  //Blynk.begin(auth, ssid, pass, "blynk-cloud.com", 8442); 
  //Blynk.begin(auth, ssid, pass, IPAddress(192,168,1,100), 8442); 
} 
void loop(){ 
Blynk.run();} 
7. នរសតក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី Proteus: ក្សែ ងក្សរណីនយីងោា ន្រ៉ារខាងនលី នយងីអា ន្វីនរសតវានោយនប្រី ក្សេាវ ិ្ ី
សិរបន្ិេារិ Proteus ដរនៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ីោា ន្រ៉ារ NodeMCU ESP8266 នទ។ ែូន ែេះនយងីនប្រ ីArduino 
Board ជាេួយន្ឹង  COMPIM ជនំ្សួឱ្យ ESP8266។ ន យីអា ន្វកីាររភាា រ់ Port ដែលអា នប្រីបាន្
ជាេួយន្ឹងក្សេាវ ិ្  ី Proteus នយងីប្រូវទាញយក្ស ន្ងិែំនទបងីក្សេាវ ិ្ ីដែលមាន្នឈ្នា េះ VSPE (Virtual 
Serial Port Emulator)។ វាគ្ឺជាក្សេាវ ិ្ ីេួយសប្មារ់រភាា រ់  Port ជាេួយន្ឹង COMPIM នៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្  ី
Proteus។ នែីេបឲី្យវាមាន្ទនំ្ទក់្សទំន្ងោែ ប្រូវអន្ វរតន៍្តាេរីែំណាក់្សកាល៖ 

១. ែណំាក់្សកាលទ១ី៖ នៅនល ីCOMPIM    នលីវាពីរែង រន្ទា រ់េក្សយក្ស Physical Port: COM1 
(ឬនប្ជីសយក្សនឈ្នា េះ Port ណាេួយក៏្សបាន្) ន្ិងយក្ស Physical Baud Rate:9600 ន្ិង Virtual 
Baud Rate:9600 ែូ ការក្សណំរ់នៅក្សែ ងកូ្សែ។ 

 

២. ែណំាក់្សកាលទ២ី៖ នៅក្សែ ង VSPE រន្ទា រ់ពបីាន្ ូលក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ីនន្េះន យី    នលី Create 
New Device រន្ទា រ់េក្សប្រង Device Type នរសីយក្ស Pair ន យី    Next រន្ទា រ់េក្សនទៀរនប្ជីស
នរសីនឈ្នា េះ Port (នរីនៅក្សែ ង COMPIM យក្ស COM1 នន្ទេះនៅក្សែ ង VSPE ប្រូវយក្ស COM1 ន្ិង 
COM2 ន យី នរីនៅក្សែ ង COMPIM យក្ស COM2 នន្ទេះនៅក្សែ ង VSPE ប្រូវយក្ស COM2 ន្ិង COM3) 
ន្ិង Final   ងនប្កាយ     Start Emulation ជាការនប្ស  (រញ្ញា ក់្ស៖ េនិ្ប្រូវរិទវានចលនទ ប្ោន់្
ដរ Minimize បាន្ន យី)។ 
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រន្ទា រ់   នលី Pair រ ួន យីនប្ជីសនរសី COMx ពី Serial Virtual Port 1 ន្ិង COMy ពី Serial 
Virtual Port 2។ សូេរញ្ញា ក់្ស COMx អា ជា COM1, COM2, COM3,… ន្ិង COMy គ្ឺែូ ោែ នៅ
តាេ Port នប្រីប្បាស់ជាេួយន្ឹង Board ដែលនយងីបាន្ Paired។ ន្ិង  ងនប្កាយ   នលី Start 
emulation នែីេបបីាន្លទធនលបាន្ COMx<==>COMy។ 
៣. ែំណាក់្សកាលទី៣៖  
 -  ូលនៅកាន់្ទីតាងំររស់ File Arduino ែូ រូរខាងនប្កាេ រន្ទា រ់េក្ស លំងទ ក្ស ន យី
វាយ ក្សយ cmd រន្ទា រ់េក្ស    Enter  

 
-   ងនប្កាយវាយរញ្ញា  blynk-ser.bat –c COMy 
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10. Solar Remote Control Lamp 
 ការន្វីគ្នប្មាងនន្េះគ្ឺមាន្ការទាក់្សទងនៅន្ឹងការប្គ្រ់ប្គ្ងអពូំល។ នោយអា ប្គ្រ់ប្គ្ងអពូំលឱ្យ រទិ ឬនរកី្ស
នូ្វទីតាងំណាក៏្សបាន្។ ការប្គ្រ់ប្គ្ងអពូំលនន្េះប្ោន់្ដរជា ឧទា រណ៍សប្មារ់រង្ហា ញភាពង្ហយប្សលួនន្ការ។ នៅ
ក្សែ ងការង្ហរនន្េះនយីងដរាក្សប្រង់ការនប្រី  Charge Controller ដែលមាន្េ ខង្ហរប្គ្រ់ប្គ្ងរវាង Solar Panel ន្ិង 
អាគ្ យ។ ស្គរៈប្រនយជន៍្ Solar Remote Control Lamp: 
 - នតល់ន្វីឱ្យនយងីនូ្វភាពង្ហយប្សួល  ំនណញនពលនវលា ន្ងិ ំណាយប្បាក់្សរ ិ 

- មាន្ភាពរ ័សទាន់្ រិត ន្ិងអា ជួយសប្េួលែល់ក្សដន្ាងដែលេិន្ទាន់្មាន្អគ្ាសិន្ីនប្រ ី
- អា ោក់្សអំពូលនៅឆ្លា យពីនាេះន្ិងអា ប្គ្រ់ប្គ្ងវាបាន្យ៉ា ងមាន្ប្រសិទធភាព ន្ិងឱ្យនយងីមាន្ទនំ្ ក្ស រិត 

  10.1. មគ្ឿងផែ ាំ 

 
- Battery គ្ឺជាថាេពលអគ្ាីសន្ីដែលនតល់នភាីងDC សប្មារ់ន្វីការនប្រីប្បាស់ជាេួយឧរក្សរណ៍ែូ ជា 
ទូរទសសន៍្ មា៉ា នញ៉ា  ន្ិងអវីដែលសំខាន់្ជាងនន្េះនប្រីប្បាស់ជាេួយន្ឹង Charge controller សប្មារ់
ប្គ្រ់ប្គ្ង រន្តដែលទទួលបាន្ពី Solar panel។ 
- Charge controller គ្ឺជាឧរក្សរណ៍ដែលមាន្ន្ទទីប្គ្រ់ប្គ្ងថាេពលអគ្ាសីន្ីដែលទទលួបាន្ពី
ការរដេាងថាេពលប្ពេះអាទិរយ នែីេបនីតល់ថាេពលនៅឱ្យអពូំលមាន្ពន្ា។ឺ 
- Solar Panel គ្ឺជាឧរក្សរណ៍ដែលមាន្ន្ទទីក្សែ ងការរដេាងថាេពលប្ពេះអាទិរយ ឱ្យកាា យនៅជា
ថាេពលអគ្ាសីន្ីដែលនយងីអា នប្រីប្បាស់តាេរប្េូវការដែលនយងី ង់បាន្។ 

 10.2. កា តភាា ប់ឧបក្ ណ៍ 
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10.3.  មបៀបបមងកើត APP  
 ូលក្សេាវ ិ្ ី Blynk រ ួរនងែីរក្សេាវ ិ្ ីតាេរូរខាងនប្កាេនោយមាន្រ ូរ ងរួន្ D0, D1, D2 ន្ិងD3។ 

នេីលពីរនរៀរនងែីរក្សេាវ ិ្ ីនន្េះនៅ ំណ  ទី ៩ ខាងនល ី

 
ការសរនសរកូ្សែ 

#define BLYNK_PRINT Serial 
#include <ESP8266WiFi.h> 
#include <BlynkSimpleEsp8266.h> 
char auth[]="YourAuthToken"; 
char ssid[]="Robotic_Lab"; 
char pass[]="2019@Robotic"; 
void setup() 
{ 
      Serial.begin(9600); 
      pinMode(D1,OUTPUT); 

pinMode(D2,OUTPUT); 
pinMode(D3,OUTPUT); 
pinMode(D4,OUTPUT); 
digitalWrite(D1,HIGH); 
digitalWrite(D2,HIGH); 
digitalWrite(D3,HIGH); 
digitalWrite(D4,HIGH); 
Blynk.begin(auth,ssid,pass);   
}//នែីេបឱី្យSolar lamp ែំនណីរការ។ 
void loop(){ Blynk.run();} 

11. IoT មគបើគរស ់FireBase និង NodeMCU 
 11.1. Why Choose Firebase? 

 Firebase នតល់នូ្វវ ិ្ ីរ ័សក្សែ ងការរក្សាទិន្ែ័យដែលប្រេូលបាន្នៅក្សប្េិរឧរក្សរណ៍ ន ីយវា
ែំនណីរការលអជាេួយប្រព័ន្ធប្ររិររតិការ Android API ដែលោបំ្ទនោយ AndroidThings ។ អែក្សសរនសរ
ក្សេាវ ិ្ ីទូរស័ពា ន្ិងឧរក្សរណ៍ជានប្ ីន្ដែលបាន្នប្រីប្បាស់មា៉ា ស ីន្នេ។ វាពរិជាអា ជយួរប្ងួេគ្មាា រនន្ទេះ
ន្ិងន្វីឱ្យវាកាន់្ដរង្ហយប្សួល។ វាគ្ួរឱ្យចរ់អារេាណ៍ណាស់ដែលអែក្សអភិវឌឍន៍្នប្រលីក្សខណៈនប្ៅរណាត ញ
ររស់វា។ វានតល់ជាលទធនលែល់អែក្សន្ឹងប្រូវប្រេូលទិន្ែន័្យនប្ៅប្រព័ន្ធន យីនៅនពលមាន្រណាត ញន យី
រចាូ ន្ព័រ៌មាន្នន្េះនៅមា៉ា ស ីន្នេររស់អែក្ស។ វាមាន្លក្សខណៈពិនសសនប្ៅរណាត ញររស់វាពិរជាអា ន្វីឱ្យ
ស្គេចាសប្មារ់អែក្សអភិវឌឍន៍្ជានប្ ីន្។ វាមាន្លក្សខណៈពិនសសរារ់រចេូ លទាងំ Daltal Database, ការ
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ននាៀងផ្លា រ់ភាពប្រឹេប្រូវ, ការនន្ីស្គរ, ការនា ក្ស, នគ្ ទំព័រ, រន្ារ់ពិនស្គ្ន៍្ន្ិងការវភិាគ្ ន្ិងេូលោា ន្ទិន្ែន័្យ
ជាក់្សដសតងរ៉ា នណាណ េះ។ នៅក្សែ ងការន្វីគ្នប្មាងនន្េះនយងីដ ក្សជារីែូ ខាងនប្កាេ៖ 

 ការរនងែីរគ្ណន្ី Firebase 
 ការរនងែីរក្សេាវ ិ្ ីនប្រីនៅនលីទូរសពានោយនប្រី APP INVENTOR 
 ការសរនសរក្សេាវ ិ្ ី Arduino 

 11.2. កា បមងកើត app   
  ូររនងែីរក្សេាវ ិ្  ីAndroid សប្មារ់គ្នប្មាងនន្េះនោយនប្រកី្សេាវ ិ្ ី MIT App Inventor ដែលនយងី
បាន្សិក្សាវារ ួន យីនៅនេនរៀន្ទី ៧។ សូេន្វីការរ ន្ទ Interface ែូ ខាងនប្កាេ៖ 

 

- ក្សេាវ ិ្ ីនន្េះសប្មារ់ន្វីការរង្ហា ញពីសីរ ណា ភាព 
- Temperature : 0.00 អងារ ន្ិង Humidity:0.00% ដែល

ទាញេក្សព ីWeb Server 
- រ ូរ ង ON សប្មារ់ន្វីការនរកី្សអំពូល 
- រ ូរ ង ON សប្មារ់ន្វីការនរកី្សអំពូល 

 11.3. Programming NodeMCU 
  //FirebaseESP8266.h must be included before ESP8266WiFi.h 

#include "FirebaseESP8266.h" // Install Firebase ESP8266 library 
#include <ESP8266WiFi.h> 
#include <DHT.h>  // Install DHT11 Library and Adafruit Unified 
Sensor Library 
#define FIREBASE_HOST "YOUR_FIREBASE_PROJECT.firebaseio.com" 
//Without http:// or https:// schemes 
#define FIREBASE_AUTH "YOUR_FIREBASE_DATABASE_SECRET" 
#define WIFI_SSID "YOUR_WIFI_AP" 
#define WIFI_PASSWORD "YOUR_WIFI_PASSWORD" 
#define DHTPIN 2  // Connect Data pin of DHT to D2 
int led = D5;   // Connect LED to D5 
#define DHTTYPE    DHT11 
DHT dht(DHTPIN, DHTTYPE); 
//Define FirebaseESP8266 data object 
FirebaseData firebaseData; 
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FirebaseData ledData; 
FirebaseJson json; 
void setup() 
{ 
  Serial.begin(9600); 
  dht.begin(); 
  pinMode(led,OUTPUT); 
  WiFi.begin(WIFI_SSID, WIFI_PASSWORD); 
  Serial.print("Connecting to Wi-Fi"); 
  while (WiFi.status() != WL_CONNECTED) 
  { 
    Serial.print("."); 
    delay(300); 
  } 
  Serial.println(); 
  Serial.print("Connected with IP: "); 
  Serial.println(WiFi.localIP()); 
  Serial.println(); 
  Firebase.begin(FIREBASE_HOST, FIREBASE_AUTH); 
  Firebase.reconnectWiFi(true); 
} 
void sensorUpdate(){ 
  // Reading temperature or humidity takes about 250 milliseconds! 
  // Sensor readings may also be up to 2 seconds 'old' (its a very slow 
sensor) 
  float h = dht.readHumidity(); 
  // Read temperature as Celsius (the default) 
  float t = dht.readTemperature(); 
  // Read temperature as Fahrenheit (isFahrenheit = true) 
  float f = dht.readTemperature(true); 
  // Check if any reads failed and exit early (to try again). 
  if (isnan(h) || isnan(t) || isnan(f)) { 
    Serial.println(F("Failed to read from DHT sensor!")); 
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    return; 
  } 
  Serial.print(F("Humidity: ")); 
  Serial.print(h); 
  Serial.print(F("%  Temperature: ")); 
  Serial.print(t); 
  Serial.print(F("C  ,")); 
  Serial.print(f); 
  Serial.println(F("F  ")); 
  if (Firebase.setFloat(firebaseData, "/FirebaseIOT/temperature", t)) 
  { 
    Serial.println("PASSED"); 
    Serial.println("PATH: " + firebaseData.dataPath()); 
    Serial.println("TYPE: " + firebaseData.dataType()); 
    Serial.println("ETag: " + firebaseData.ETag()); 
    Serial.println("------------------------------------"); 
    Serial.println();} 
  else 
  { 
    Serial.println("FAILED"); 
    Serial.println("REASON: " + firebaseData.errorReason()); 
    Serial.println("------------------------------------"); 
    Serial.println(); 
  } 
  if (Firebase.setFloat(firebaseData, "/FirebaseIOT/humidity", h)) 
  { 
    Serial.println("PASSED"); 
    Serial.println("PATH: " + firebaseData.dataPath()); 
    Serial.println("TYPE: " + firebaseData.dataType()); 
    Serial.println("ETag: " + firebaseData.ETag()); 
    Serial.println("------------------------------------"); 
    Serial.println(); 
  } 
  else 
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  { 
    Serial.println("FAILED"); 
    Serial.println("REASON: " + firebaseData.errorReason()); 
    Serial.println("------------------------------------"); 
    Serial.println(); 
  } 
} 
void loop() { 
  sensorUpdate();  
  if (Firebase.getString(ledData, "/FirebaseIOT/led")){ 
    Serial.println(ledData.stringData()); 
    if (ledData.stringData() == "1") { 
    digitalWrite(led, HIGH); 
    } 
  else if (ledData.stringData() == "0"){ 
    digitalWrite(led, LOW)}; 
  } 
  delay(100)}; 
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សណួំរ ន្ងិ លហំារ់ 

1. ែូ នេត ដែលនៅថា IOT? នគ្នប្រីវាសប្មារ់ន្វអីវ?ី 
2. នរីការនប្រីរន េក្សវទិានន្េះមាន្ស្គរៈសំខាន់្អវីខាេះ ំន េះរែិវរតឧសា ក្សេា 4.0នពលរ េ របន្ែនន្េះ? 
3. ែូ នេត ដែលនៅថា OLED? វាមាន្ Pin សរ រ នំ្ួន្រ៉ា ន្ទា ន្?  ូរពន្យល់េ ខង្ហរនន្ Pin ន្េិួយៗ 
4.  ូរន្វីការរភាា រ់រវាង NodeMCU ជាេួយន្ឹងអំពូល  LED ៤ ន្ិងសរនសរកូ្សែឱ្យវាែំនណីរការ?  
5. ែូ នេត ដែលនៅថា (a). HTML , (b). Router, (c).WAN , (d). Network? 
6.  ូររនងែីរ Interface តាេរូរខាងនប្កាេ៖ 

 
7.  ូរសរនសរកូ្សែឱ្យ Interface សំន្ួរទ៦ី ែំនណីរការ Inface ខាងនល?ី 
8.  ូរន្ិយយពរីួន្ទទីនន្ Interface DHT11 DHT22 w/ ESP8266 NodeMCU Using Web Server? 

ន យីនប្រីនៅក្សែ ងវស័ិយណាខាេះ?  
9.  ូរពន្យល់ពីកូ្សែដែលរនងែីរ Interface ខាងនប្កាេឱ្យបាន្នក្សាេះក្សាយ? 

 
10.  ូរន្ិយយពីរនរៀរនប្រីប្បាស់នន្ Interface សំន្ួរទី 9. 
11. ែូ នេត ដែលនៅថាការប្គ្រ់ប្គ្ងអំពូលតាេអ ិន្ន្ីណិរ? នរីវានសពីំឧរក្សរណ៍អវីខាេះ? រ ួនិ្យយពី

េ ខង្ហរនិ្េយួៗ ររស់វា? 
12. នរី Blynk នគ្នប្រីសប្មារ់ន្វីអីវ?  ូររនងែីរ Interface នែីេបបីាន្ែូ ក្សែ ងរូរខាងនប្កាេ៖ 
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13.  ូរពន្យល់ពីែំនណីរការតាេរូរខាងនប្កាេ៖ 
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មេម ៀនទី ១២ ភាស្គ Micropython ជាេួយនរង ESP32 និង ESP8266 
Python ជាភាស្គក្សេាវ ិ្ ីក្សប្េិរខពស់េួយដែលមាន្ភាពនពញន្ិយេរនំ រសំរារ់ការសរនសរក្សេាវ ិ្ នី្ទនពល

រ េ របន្ែនន្េះ។ វាមាន្ភាពង្ហយប្សួលក្សែ ងការសរនសរក្សេាវ ិ្ ីដែលមាន្ភាពសា គ្ស្គា ញបាន្នលឿន្ជាជាងការនប្រីភាស្គ
ែនទនទៀរ។ នយងីនប្រីវាសប្មារ់នោលរំណងទូនៅ (General Purpose)  ន្ិងមាន្លក្សខណៈជា Dynamic System 
ន ីយវាប្គ្រ់ប្គ្ងនលី Memory នោយសវ័យប្រវរតិ។ វា support ទប្េង់ programming ជានប្ ីន្ ែូ ជា OOP, 
multi_pursose  ន្ិងភាា រ់េក្សជាេួយ standard library េួយ ំន្នួ្នងដែរ។ Python អា នប្របី្បាស់បាន្ជាេួយ
ប្រព័ន្ធប្រររិរតិការជានប្ ីន្ែូ ជា Windows, Linux, ន្ិង MacOS។  

 
ការនប្រីភាស្គ Python សប្មារ់ការង្ហរ ន្ិងវស័ិយេយួ ំន្នួ្្ំែូ ខាងនប្កាេ៖ 
 រនងែីរវរិស្គយ  
 រនងែីរ App ឬ Desktop App  
 ការប្គ្រ់ប្គ្ងទិន្ែន័្យ ឬរណាត ញននសងៗ 
 AI ន្ិង Machine Learning 
 Automation  
 ការសរនសរក្សេាវ ិ្ ីទាក់្សទងន្ងឹ ESP32/ ESP8266, Arduino, Raspberry 
 ដនែក្សវទិាស្គហ្វ្សតែូ ជាគ្ណិរវទិាសប្មារ់នោេះប្ស្គយនូ្វរញ្ញា េួយ ំន្នួ្ដែលមាន្ភាពសា គ្ស្គា ញអងា

ការ NASA 
1. ក្េមវធិសីគមាបស់ មស ភាស្គ Python  

Python IDE នប្រីសប្មារ់សរនសរភាស្គ Python ន យីវានប្ ីន្ប្រនភទមាន្ែូ ជា IDLE,  Thonny, 
PyChar, Visual Studion Code, Jupyter,…។ នៅក្សែ ងនេនរៀន្ន្េះនយងីនប្រី Editor ទាងំនន្េះនែីេបសីរនសរ
កូ្សែសប្មារ់ន្វីការនោេះប្ស្គយ ំនណាទ ឬរញ្ញា ននសងៗែូ  C/C++។ ជាពិនសសកូ្សែន្វីការរញ្ញា ឧរក្សរណ៍
នអទប ិប្រូន្ិ ,ឧរក្សរណ៍នវឆ្លា រ, រ ៉ាូរូរ ន្ិង AI នោយនប្រី  Board  Raspberry ន្ិង NodeMCU  

ការែនំទបងី ន្ងិនរកី្សក្សេាវ ិ្  ីThonny 
១. ែំនទបងីក្សេាវ ិ្  ី Python នោយរក្សវានៅ https://www.python.org/ ន្ិង ក្សេាវ ិ្ ី Thonny 
នោយទាញពទីីតាងំដែលបាន្ក្សំណរ់នៅនលី Google  
២. ូលក្សេាវ ិ្ ី Python IDE ដែល ង់នប្រ,ី ែូ ក្សរណីខាងនប្កាេ នប្រី Thonny Editor 

  ៣. សរនសររញ្ញា តាេរូរខាងនប្កាេ ន្ិង   នលី run current script 

https://www.python.org/
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2. អនុ្េន៍ print() 
វាជាអន្ គ្ន៍្មាន្េ ខង្ហរែូ នប្រី printf() ដែលនយងីបាន្នប្រីនៅក្សែ ងភាស្គ C ដែរ។ ន្ិងអន្ គ្េន៍្ print នៅ

ក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ី X86Asm  នោយនយងីប្ោន់្ដរ print “Hello Rupp”។ អន្ គ្េន៍្ទាងំនន្េះសប្មារ់រង្ហា ញព័រ៌មាន្ជា
អក្សសរ ឬ នលខ នៅនល ីOutput screen។  

- Syntax : print(Expression) 
- អន្ វរត១:គ្ឺជាកូ្សែខាងនប្កាេដែលបាន្សរនសររ ួន យីនៅនលីក្សេាវ ិ្ ខីាងនលីនោយនប្រី Thonny ឬ 

Jupyter Editor។ 
print (“Hello  Rupp”)  

- Output Screenn 
Hello Rupp 

- អន្ វរត២:  ូរស្គក្សលបងសរនសរកូ្សែក្សែ ង Editor ខាងនលីនែេីបរីង្ហា ញឃ្លា ែូ ខាងនប្កាេ 
(“ ការោក់្សនឈ្នា េះរណំាងនអាយកូ្សែប្រវូរចេ រ់នោយ.py“ នោយនប្រីអនេរ text ): 

 
3. Compiling និង Interpreting 

ភាស្គជានប្ ីន្ទាេទារនអាយនយងីរក្សដប្រក្សេាវ ិ្ ី ឬកូ្សែររស់នយងីនៅជាទប្េង់េួយដែលមា៉ា ស ីន្អា យល់បាន្។  
Compiler ជាក្សេាវ ិ្ ីសប្មារ់ន្វីការរំដលងក្សេាវ ិ្ ទីាងំេូលនៅ ឬនយងីនៅថា Source Code នៅជាភាស្គ
មា៉ា ស ីន្ដែលជាសំន្ ំនន្ Instructions សប្មារ់ប្បារ់នអាយ CPU ន្វីការង្ហរអវីេយួដែលមាន្នៅក្សែ ងក្សេាវ ិ្ ីនន្ទេះ ។ 
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 ំដណក្សនៅក្សែ ងភាស្គ Python វញិ នប្រី Interpreter សប្មារ់ន្វីការរក្សដប្រកូ្សែនៅជាភាស្គមា៉ា ស ីន្នោយ
ផ្លា ល់ដរេដងនោយន្វីការ Run ដរេតង។ 

 

ការនប្រីសប្មារ់ន្វីប្រមាណវ ិ្ ីគ្ណិរវទិា ន្ិងរក្សែវទិា។ ន្ិេាិរសញ្ញា ដែលមាន្រន្តរន្ទា រ់ក្សែ ងតារាង
ែូ បាន្រង្ហា ញសប្មារ់សរនសរក្សនន្ាេគ្ណិរគ្ណន្ទរក្សលទធនលនន្ ំនណាទ ឬរញ្ញា េួយ។ នប្រីជា
ក្សនន្ាេរក្សែនប្រីប្បាស់លក្សខខណឌ នៅរញ្ញា  if ន្ិងរងវិលជ ំននសងៗ។ ឧទា រណ៍នរនីយងីសរនសរ if (x!= 0) ។ 
x!=0 ជាក្សនន្ាេរក្សែ ន្ិងមាន្ន័្យថានរីអនេរ x មាន្រំនលេនិ្នសានី្ឹងសូន្យលក្សខខណឌ ន្ងឹពរិ ែូ ជា x =4, 
3, 10,22, ….។ នរីនយងីសរនសរក្សន្ាេគ្ណន្ទ sum = x + y។ ក្សនន្ាេនន្េះជាការគ្ណន្ទរក្សលទធនល 
Sum។ 

4. អមេ (Variable) 
4.1. កា មគបើអមេ  

អនេរប្រូវបាន្នប្រីប្បាស់នៅក្សែ ងការសរនសរក្សេាវ ិ្ ី(កូ្សែ) នែីេបរីក្សាទ ក្សនូ្វរនេា សប្មារ់ន្វី
ប្រមាណវ ិ្ ីន្ពវន្ត, រក្សែវទិា ន្ិងប្រមាណវ ិ្ ីននសងៗែនទនទៀរ។ វាតាងនអាយនលខអាសយោា ន្ររស់ 
Memory នែីេបនីា ក្សរនេានៅនពលក្សេាវ ិ្ េីួយប្រូវបាន្រំដលង។ 
4.2. គបមភទទនិននយ័ 

ប្គ្រ់អនេរទាងំអស់ប្រូវមាន្នឈ្នា េះ ន្ិង ប្រនភទទិន្ែន័្យ(char, int, long int) នប្រីសប្មារ់សមាា ល់
នន្ប្រនភទ ន្ងិទំ នំន្អនេរដែលប្រូវនា ក្សនលខជា ំន្ួន្គ្រ់, ទសភាគ្ ន្ិង អក្សសរ ប្ពេទាងំទំ នំន្អនេរដែល
ប្រូវនា ក្សនៅក្សែ ង Memory។ តារាងខាងនប្កាេ រង្ហា ញពីប្រនភទទិន្ែន័្យនប្រកី្សែ ង Arduino IDE: 

Name Type Description 
Integers int Whole number such as : 3, 3000, 200 
Floating Point float Number with floating point : 12.25, 100.75, 45. 50 
String Str Ordered sequence of characters : “Hello”, “1000”  
List list Ordered sequence of objects :[100, “Hello”, 200.5] 
Dictionarys dict Unordered Key:{“mykey”:”value”,”name”:”ny” 
Tuples tup Order immulable sequence of objects(10, “hell0”, 

) 
Sets Set Unordered collection of unique object {“a”,”b”,”c” 
Boolean bool Logical value indication : True or False 

អន្ វរតទ១ី: ក្សេាវ ិ្ ីខាងនប្កាេរង្ហា ញពីការនប្រីប្បាស់អនេរនា ក្សរំនលជាប្រនភទគ្រ់ ន្ិង String រ ួន្វរីង្ហា ញ
លទធនល:  

x = 100 # x is of type int 
name="Savath Vothearny" # name is now of type str 

interpret 
ousource 

code
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print (" x=",x) 
print (name) 

      .លទធនល 
  x = 100 
  Savath Vothearny 

អន្ វរតទ២ី: ក្សេាវ ិ្ ីខាងនប្កាេរង្ហា ញការនប្រីក្សនន្ាេគ្ណន្ទរក្សនលរូក្ស ន្ិងនលែក្សពីរ ំនួ្ន្នោយនប្រី
 ំនួ្ន្គ្រ់ និ្ង ំន្ួន្ទសភាគ្: 

  int1 = 100 ;int2 =200 ; ប្បា 
flo1 =100.75 ; flo2 = 45.25 ; 
sum = int1 + int2 
dif = flo1 - flo2 
print(int1,"+",int2,"+",sum) 
print(flo1,"-",flo2,"=",dif) 

    Output Screen 
   100 + 200 + 300 

100.75 - 45.25 = 55.5 
អន្ វរតទ3ី:   កូ្សែគ្ំរូខាងនប្កាេនប្រីអនេរប្រនភទជាប្រនភទ: 

#List 
  a = [10, 5.5, 'python'] 

print(a) 
a = [5,10,15,20,25,30,35,40]  
# a[2] = 15 
print("a[2] = ", a[2]) 
# a[0:3] = [5, 10, 15] 
print("a[0:3] = ", a[0:3]) 
# a[5:] = [30, 35, 40] 
print("a[5:] = ", a[5:]) 

  Output Screen 
   [10, 5.5, 'python'] 

a[2] =  15 
a[0:3] =  [5, 10, 15] 
a[5:] =  [30, 35, 40] 

 # Dictionary 
  dict = {1:"john","lastname":"smith", "age":25} 

# prints the value where key value is 1 
print(dict[1]) 
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# prints the value where key value is "lastname" 
print(dict["lastname"])  
# prints the value where key value is "age" 
print(dict["age"]) 

 Output Screen 
 john 

smith 
25 
អន្ វរតទ ី៤ 
# Python Program - Make Simple Calculator 
  
print("1. Addition"); 
print("2. Subtraction"); 
print("3. Multiplication"); 
print("4. Division"); 
print("5. Exit"); 
choice = int(input("Enter your choice: ")); 
if (choice>=1 and choice<=4): 
    print("Enter two numbers: "); 
    num1 = int(input()); 
    num2 = int(input()); 
    if choice == 1: 
        res = num1 + num2; 
        print("Result = ", res); 
    elif choice == 2: 
        res = num1 - num2; 
        print("Result = ", res); 
    elif choice == 3: 
        res = num1 * num2; 
        print("Result = ", res); 

    else: 
        res = num1 / num2; 
        print("Result = ", res); 
elif choice == 5: 
    exit(); 
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else: 
    print("Wrong input..!!"); 

5. អនុ្េន៍ និង Type Conversion 
5.1. អនុ្េន ៍
គ្ឺជា subprogram ឬរា ក្សកូ្សែ នន្ main program នប្រីសប្មារ់នោេះប្ស្គយនូ្វ ំនណាទ ឬ រញ្ញា ណាេួយ
នអាយនៅដនែក្សៗ ន្ងិមាន្រនួ្ទទីខ សោែ ។ ឧទា រណ៍នរនីយងីសរនសរកូ្សែរនងែីរ ឧរក្សរណ៍គ្ិរនលខេួយ
នន្ទេះនយងីប្រូវរនងែីរនឈ្នា េះអន្ គ្េន៏្រួន្មាន្ add_twonum; subtract_twonum; multiple_twon, ន្ិង 
divide_twonum នោយអន្ គ្េន៍្ន្េិួយៗមាន្ Subprogram ន្ិងេ ខង្ហរនរៀងៗខាួន្។ 
  អន្ គ្ន៍្អា នៅេក្សនប្រី េតងន យីេតងនៅតាេរំរូវការនពលែនំណីរការ នោយនប្រដីរនឈ្នា េះនន្អន្ គ្េន៍្
នន្ទេះ នោយេិន្បា ់សរនសរ Subprogram នន្ទេះនទបងីវញិ។ ការនប្រីអន្ គ្េន៍្មាន្ភាពង្ហយប្សួលក្សែ ងការ
សរនសរកូ្សែនៅតាេដនែក្សន្ិេួយៗ ន្ិងង្ហយប្សួលក្សែ ងការដសវងរក្សក្ស ំ ស។ 
 ការនប្រីអន្ គ្េន៍្ក្សែ ងភាស្គន្ិេួយៗមាន្លក្សខណៈខ សោែ នងដែរ។ នៅក្សែ ងភា ស្គ Python អន្ គ្េន៍្
ប្រូវនប្រី Keyword “def” រន្ទា រ់េក្សោក់្សេួយនឈ្នា េះ  និ្ង Parameter ឬ Argument ប្រូវដរោក់្សនៅក្សែ ង
វង់ប្ក្ស ក្ស “( )” ន្ិងរចេ រ់នោយ ” : ” ។ 

 
 5.1. input ជា function សប្មារ់រចេូលទិន្ែន័្យជាអក្សសរព ីKeyboard ដររ៉ា នណាណ េះ។ 
  Variable = input(prompt) 
  prompt ជាអក្សសរប្រូវរង្ហា ញេ ន្នពល input 
  name = input("Enter your name: ") 

print("Hello", name) 
 Output Screen 
  Enter your name: Bora 

Hello Bora 
5.2. កា បមងកើតអនុ្េន ៍ 
អន្ វរតទ១ី 
 def add(x, y):   
     return x + y 

num1 = 1000  
num2 = 2000 
print(num1,"+",num2,"=", add(num1,num2)) 
 

អន្ វរតទ២ី 
def myFunction(a): 
     y= a+10 
     return y 
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print("Programstarts!") 
x = 3 
result = myFunction(2+x) 
print("Result of function call:", result) 
print("Enter correct operation" 

 5.3. Type Conversation 
  Type conversion ជារំដលងទិន្ែន័្យពីប្រនភទេួយ នៅប្រនភទេួយនទៀរ។ 
  int(expression) : រំដលងនៅជា ំន្ួន្គ្រ់ (integer) 

float(expression) : រំដលងនៅជា ំន្នួ្ទសភាគ្ (float) 
str(expression) : រំដលងនៅជាអក្សសរ (string) 

 អន្ វរតទ ី១ 
num = 25 
fnum = float(num) 
print(num, "Convert into", fnum) 

 Output Screen : 
  25 Convert into 25.0 
 អន្ វរតទ ី២ 
  name = input("Enter your name: ") 

year = int(input("Enter your birth year: ")) 
print("Hello", name) 
print("Your are", 2019-year) 

 Output Screen 
  Enter your name: Bopha 

Enter your birth year: 1999 
Hello Bopha 
Your are 20 

6. កា មគបើ  IF statement 
If condition : 

  statementA 
If statement គ្ឺប្រូវបាន្នប្រីប្បាស់ន្វីការប្ររិររតិរា ក្សនន្កូ្សែររស់វា។ នរីសិន្លក្សខខណឌ  ពិរអន្ វរត 

statementA ន្ិងនរលីក្សខខណឌ េនិ្ពិរេិន្អន្ វរត statementA។ នៅក្សែ ងភាស្គ Python រា ក្សនន្កូ្សែររស់វាប្រូវ
     Tab Key ន យីអា សរនសរ Statement េួយឬនប្ ីន្បាន្ នោយេិន្ចបំា ់នប្រី { } ែូ ភាស្គ C ន្ិងនែីេបី
រនងែីរក្សនន្ាេលក្សខខណឌ ប្រូវនេីលតាេ ឧទា រណ៍ខាងនប្កាេ៖ 

 Equals: a == b 
 Not Equals: a != b 
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 Less than: a < b 
 Less than or equal to: a <= b 
 Greater than: a > b 
 Greater than or equal to: a >= b 
x = input("Enter a x:") 
y = input("Enter a y:") 
if(x>y): 
    print( "x is greater than y") 
if (x<y) : 
    print( "y is greater than x") 

  Output Screen 
  Enter a x:50 

Enter a y:60 
y is greater than x 
>>> %Run ifsatement00.py 
Enter a x:69 
Enter a y:50 
x is greater than y 

7. កា មគបើ Arduino if…else statement  
 If condinton : 
  statement A 
 else 
  statement B 

ការែំនណីរការរញ្ញា  if… else  ែំរូងពិន្ិរយលក្សខខណឌ នៅក្សែ ងរញ្ញា  if នរីវាពិរអន្ វរត statementA ន្ិងនរី
លក្សខខណឌ  េិន្ពិរអន្ វរត stetementB។ ទាក់្សទងន្ឹង ំនណាទ ឬរញ្ញា  ដែលនប្រីពីរលក្សខខណខ ជាជាងនយងី
នប្រីរញ្ញា  if នប្ ីន្ែង។   

 ឧទា រណ៍: កូ្សែខាងនប្កាេរង្ហា ញពីែំនណីរការនប្រី if…else  
x = input("Enter a x:") 
y = input("Enter a y:") 
if(x>y): 
    print( "x is greater than y") 
else: 
    print( "y is greater than x") 
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 ប្រសិន្នរមីាន្លក្សខខណឌ នប្ ីន្ នគ្អា រភាា រ់ជាេយួន្ឹង elif (else if) 
 if condition :      
  statement(s) 

elif condition :       
statement(s) 

else : 
  statements(s) 
 ឧទា រណ៍១ 
  print("1. Addition"); 

print("2. Subtraction"); 
print("3. Multiplication"); 
print("4. Division"); 
print("5. Exit"); 
choice = int(input("Enter your choice: ")); 
if (choice>=1 and choice<=4): 
    print("Enter two numbers: "); 
    num1 = int(input()); 
    num2 = int(input()); 
    if choice == 1: 
        res = num1 + num2; 
        print("Result = ", res); 
    elif choice == 2: 
        res = num1 - num2; 
        print("Result = ", res); 
    elif choice == 3: 
        res = num1 * num2; 
        print("Result = ", res); 
    else: 
        res = num1 / num2; 
        print("Result = ", res); 
elif choice == 5: 
    exit(); 
else: 
    print("Wrong input..!!"); 

ឧទា រណ៍២ : កូ្សែខាងនប្កាេការនប្រីប្បាស់ក្សេាវ ិ្ សីរនសរក្សែ ងភាស្គ Python ន្ិងក្សេាវ ិ្ ី Arduino Board 
នែីេបនី្វីការររិ ឬនរកី្ស Led េួយ ។  
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ក្សេាវ ិ្ វី ិ្  ីArduino 
 const int led=13; 

int value=0; 
void setup()  

    {  
       Serial.begin(9600);  
       pinMode(led, OUTPUT); 
       digitalWrite (led, LOW); 
       Serial.println("Connection established..."); 
    } 

void loop()  
    { 
      while (Serial.available()) 
         { 
            value = Serial.read(); 
      } 
      If (value == '1') 
          digitalWrite (led, HIGH); 
      else if (value == '0') 
          digitalWrite (led, LOW); 
    } 

ក្សេាវ ិ្ វី ិ្  ីArduino 
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8. Loops 
ការនប្រីរងវិលជ ំ(Loop) សប្មារ់ន្វីការប្ររិររតិ Instruction េួយឬនប្ ីន្ក្សែ ងទំរង់ ែដែលនែីេបីន្វី

ប្រមាណវ ិ្ ី។  
8.1. កា មគបើគរស ់for loop  

For ជាLoopេួយនប្រីសប្មារ់អន្ វរតន៍្ Statement នប្ ីន្ែងនៅតាេ នំ្ួន្ក្សណំរ់ណាេយួ។ 
for variableName in groupOfValues :       

statement(s) 
  variableName ជាអនេរនប្រសីប្មារ់ចរ់យក្សរនេាពី groupOfValues  

groupOfValues អា ប្រូវបាន្នគ្នប្រនីោយអន្ គ្េន៍្ range() រ ឺList។ 
  range(start, stop) 

range(start, stop, step) 
Start ជារនេាចរ់ននដីេ  
Stop ជារនេា  ងរចេ រ់ 
Step ជាជំហាន្នក្សីន្ ឬ េយ 
range មាន្រនេាចរ់ពី start រ ូរែល់ stop-1។ ដែលរនេាររស់វានក្សីន្ ឬ េយ នៅតា step 
for x in range(1,4): 
 print(x,"squared is",x*x) 
Output 
1 squared is 1 
2 squared is 4 
3 squared is 9 

Initialize Expression 
វាែំនណីរការដរេតងនៅនពល loop នពលចរ់ននតីេែំនណីរការ។ វាជារំនលែំរូងសប្េរ់អនេរ x=1 

ន្ិងនប្រីវាសប្មារ់រនងែីន្រំនល x  
Loop Condition នពលគឺ្ជាក្សនន្ាេលក្សខខ័ណឌ នន្ Loop នែីេបីរន្ត loop នៅនពល ក្សនន្ាេលក្សខខ័ណឌ  True 
នៅនពល =3 និ្ង x=4 េិន្ពិរ 
ចក្សន ញពី Loop ។  

 អន្ វរតទី ១ 
  print("Odd Number") 

for i in range(1,10,2): 
   print(i) 
 
 

  

Output: 

Odd number 

1 

3 

5 

7 

9 
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8.2. កា មគបើគរស ់while  loop 
ការនប្រីប្បាស់វាប្រហាក់្សប្រដ លន្ឹងការនប្រ ីFor loop ដែរ។ ដរខ សោែ ប្រង់ការនប្រី While loop គ្ឺ

រំដរក្សក្សនន្ាេនន្រងវលិជ ំនៅោ ់ៗពីោែ ។ វាប្រូវបាន្ នប្រីប្បាស់សប្មារ់ែំនណីរការរា ក្សនន្កូ្សែ(code)នៅ
ក្សែ ងខាួន្វាេតងន យីេតងនទៀររ ូរែល់ក្សនន្ាេលក្សខខ័ណឌ េិន្ពិរនទរីចក្សន ញពី Loop។ 
Syntax : 

 while (condition) {    

   // statement(s) 

 } 

9. អនុ្េន៍(Function) 
អន្ គ្េន៍្ជារញ្ញា ដែលមាន្នឈ្នា េះននសងៗពីោែ  ន យីអា នៅយក្សេក្សនប្រីេតងៗេតងនទៀរនៅតាេក្ស ិេការ

ដែលប្រូវន្វី ន្ិងវាមាន្ប្ស្គរ់នៅក្សែ ង Arduino IDE ន្ិង Library ណាេួយនន្ឧរក្សរណ៍ដែលយក្សេក្សនប្រ។ី 
នយងីបាន្សិក្សារ ួេក្សន យីនៅនេនរៀន្េ ខនូ្វអន្ គ្េន៍្សំខាន់្ៗមាន្ែូ ជា setup(), loop(), digitalWrite() ឬ 
println(),  វាន្ិេួយៗគ្ឺមាន្សំន្ ំនន្ Instructions នរៀងៗខាួន្ន្ិងមាន្រួន្ទទីខ សៗ។ នៅក្សែ ងជំពូក្សនន្េះនយងី
ន្ឹងសិក្សាអំពីអន្ គ្េន៍្េួយ ំន្ួន្នទៀរដែលប្ស្គរ់នៅក្សែ ង Arduino IDE ន្ិង អន្ គ្េន៍្រនងែីរនោយខាួន្ឯង។ 

 អន្ គ្េន៍្គ្ឺជារណត ំ នន្ Instructions។ 
េូលោា ន្ប្គ្ឹេះក្សែ ងការរនងែីរអន្ គ្េន៍្េួយនយីងប្រូវគ្ិរនលីរី ំន្  ។  ំន្  ទី១ នឈ្នា េះអន្ គ្េន៍្

(Function)ន្ិេួយៗប្រូវមាន្នឈ្នា េះពិនសសនៅតាេរញ្ញា ង្ហយក្សែ ង ការ ំណា ំ ន្ិងប្សួលនប្រី រ ួរចេ រ់
នោយសញ្ញា  () នែីេបរីញ្ញា ក់្សនឈ្នា េះនៅពីនប្កាយជានឈ្នា េះអន្ គ្េន៍្។  ំន្  ទ ី ២ អន្ គ្េន៍្ប្រូវមាន្ការ
ប្រលរ់រំនល  ឬោា ន្ប្រលរ់រនំលអាប្ស័យនលីការនប្រី Return Type។ ន្ិង ំន្  ទ៣ី  ងរូររាង នន្អន្ គ្េន៍្ 
ប្រូវនប្រី សញ្ញា រ { } 
9.1. ម ម្ ឹះអនុ្េន ៍
នៅនពលនយងីរនងែីរអន្ គ្េន៍្ប្រូវោក់្សនឈ្នា េះន យីការោក់្សនឈ្នា េះែូ ោែ នៅន្ឹងនប្រីអនេរដែរ៖ 
- នឈ្នា េះវាអា ប្រូវបាន្រនងែរីនឡងីនោយអក្សសរប្ក្សេនលខ (A ែល់ Z; a ែល់ z; ០ ែល់ ៩)។ 

ឧទា រណ៍រនងែរីនឈ្នា េះ addTwoNumber()  ន្ិងេិន្ចរ់ននតីេនោយនលខ ពីនលខ០ ែល់៩។ 
- េិន្ប្រូវនប្រីនឈ្នា េះអន្ គ្េន៍្ដែលែូ ោែ ន្ឹង ក្សយគ្ន្ាេឹះភាស្គឬេ ខង្ហរដែលមាន្ប្ស្គរ់។ 
- ការរចាូ ន្រនេាឬបា៉ា រា៉ា ដេ៉ាប្រនៅអន្ គ្េន៍្នឹ្ងប្រូវបាន្រចេូ លវានៅក្សែ ងវង់ប្ក្ស ក្ស ()។ ឧទា រណ៍int 

myMultiplyFunction(int x, int y) 
9.2. Return Type 
 ជាដនែក្សេួយនន្អន្ គ្េន៍្សប្មារ់ Return រំនលលទធនលប្រឡរ់នៅេក្សវញិ ដែលអា ជាប្រនភទ int 
ឬជា String។ ក្សែ ងក្សរណីនយងីេិន្ ង់ប្រលរ់រំនលនអាយអន្ គ្េន៍្នទនយងីប្រូវ void  ពីេ ខនឈ្នា េះអន្ គ្េន៍្។   
9.3. Function Body 
 រូររាងនន្អន្ គ្េន៍្ប្រូវបាន្រនងែីរនឡងីជាជារា ក្សនន្កូ្សែ(code)សប្មារ់នោេះប្ស្គយរញ្ញា ណាេួយ
នៅជាដនែក្ស ឬប្ក្សុេេយួ ន្ិងមាន្េ ខង្ហរននសងៗពីោែ  នោយសរនសរវានៅក្សែ ងនៅ នន្ទា េះែនងែៀរ{}។  
អន្ វរត ១ 
Serial Monitor Output 
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អន្ គ្េន៍្នឈ្នា េះ DashedLine() ប្រូវបាន្រនងែីរនឡងីនៅក្សែ ងអន្ គ្េន៍្ void setup() ែូ បាន្
រង្ហា ញនៅក្សែ ងកូ្សែខាងនប្កាេន យីរន្ទា រ់េក្សប្រូវនៅវាេក្សនប្រីពីរែងនែីេបនី្វីគ្ួរសញ្ញា  “----“ Dashed Line 
 ំន្នួ្ពីរែង។ 
អន្ វរត ២ អន្ គ្េន៍្ប្រលរ់រនំល 

10. Arduino Array និង Class 
10.1. Array  គ្ឺជាសំន្ ធំារ  រ ឺវរថ ដែលមាន្ប្រនភទទិន្ែន័្យែូ ោែ  ន្ងិ ន្ិងមាន្នឈ្នា េះរេួោែ  ន្ិងទ ំែូំ ោែ

នពលនា ក្សនៅក្សែ ង Memory។ ការប្រកាស Arrays ប្រូវចរ់ននតីេនោយនឈ្នា េះអនេរ ន្ិងសនំ្ ំ Data។  នយងីអា 
មាន្ Array នន្ ំន្ួន្គ្រ់ (ប្រនភទ int) ដែលជា ំន្ួន្គ្រ់ នំ្ួន្ពីររនឺប្ ីន្ដែលនក្សរីនឡងីពេីួយនៅេួយ។ 

 ំន្  សំខាន់្នៅប្រង់នន្េះគ្ឺ ថាធារ ន្ីេួយៗនៅក្សែ ងអានរប្រូវបាន្ោក់្សនោយផ្លា ល់រន្ទា រ់ពីធារ េ ន្ដែល
អន្ ញ្ញា រឱ្យនយងី ូលនប្រីធារ ន្ីេួយៗជានវន្នោយនប្រីរងវលិជ ំ។ ធារ នៅក្សែ ងអានរេួយសំនៅនៅនលរីនេាន្ីេយួៗ
នៅក្សែ ងអានរ។ ប្រសនិ្នរីនយងីមាន្អានរនន្ ំន្ួន្គ្រ់រន្ទា រ់េក្សនលខគ្រ់ន្េីួយៗប្រូវបាន្នគ្សំនៅនៅនលធីារ នន្
អានរ។ 

10.2. Class 
Class នៅក្សែ ងភាស្គ C ជារាង់នេ(Blueprint) ឬព េពគ្ំរូនែេីនប្រីសប្មារ់រនងែីរនូ្វ Objects ននសង  ៗ

ដែលមាន្ព័រ៌មាន្លេអរិទាងំអស់នន្វរថ េួយ។  វារណត ំ នន្ Properties  ន្ិង Method(function) ដែលទាងំពីរជា
សមាជកិ្សនន្ Class 
ឧទា រណ៍ ១: កូ្សែខាងនប្កាេរង្ហា ញពេូីលោា ន្ប្គ្េឹះនន្ការនប្រី Array: 
void setup() { 
  int my_array[5]; // an array with 5 integer elements 
  int i; // used as an index into the array 
  Serial.begin(9600);  
  my_array[0] = 2 // assign a value of 2 to the 1st element 
  my_array[1] = 3 //assign a value of 2 to the 2nd  enlement 
  my_array[2] = 4; 
  my_array[3] = 5; 
  my_array[4] = 6;  
// display each number from the array in the serial monitor  
  for (i = 0; i < 5; i++) { 
    Serial.println(my_array[i]); 
  } 
} 
void loop() {} 
ឧទា រណ៍ ២: ការរនងែីរ Class 
class LED_Controls { 
  public: 
    void Begin(byte GPIO_pin) { 
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      pinMode(GPIO_pin, OUTPUT); 
    } 
    void ON(byte GPIO_pin){ 
      digitalWrite(GPIO_pin, HIGH); 
    } 
    void OFF(byte GPIO_pin){ 
      digitalWrite(GPIO_pin,LOW); 
    } 
    void flash(byte GPIO_pin, int flash_speed, int flashes){ 
      for (int f=0; f < flashes; f = f +1){ 
        ON(GPIO_pin); 
        delay(flash_speed); 
        OFF(GPIO_pin); 
        delay(flash_speed); 
      } 
    } 
}; 
// Class Object 
LED_Controls   LED; 
void setup() { 
  LED.Begin(LED_BUILTIN); 
} 
void loop() { 
  LED.ON(LED_BUILTIN); 
  delay(1000); 
  LED.OFF(LED_BUILTIN); 
  delay(1000); 
  LED.flash(LED_BUILTIN,100,10); 
} 
ឧទា រណ៍ 3: កូ្សែខាងនប្កាេរង្ហា ញពរីនងែីរ Objects នៅក្សែ ង Class សប្មារ់ន្វីការ    Key នៅនល ី
Keypad: 
#include <Keypad.h> 
const byte ROWS = 4; 
const byte COLS = 4; 
//define the symbols on the buttons of the keypads 
char Keys[ROWS][COLS] =  
{ 
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  {'1','2','3','A'}, 
  {'4','5','6','B'}, 
  {'7','8','9','C'}, 
  {'*','0','#','D'} 
};  
byte rowPins[ROWS] = {5,4,3,2}; 
byte colPins[COLS] = {9,8,7,6}; 
//initialize an instance of class NewKeypad 
Keypad customKeypad = Keypad(makeKeymap(Keys) ,rowPins, colPins,ROWS,COLS); 
void setup() 
{ 
  Serial.begin(9600); 
  Serial.println("Please press the keyboard:"); 
}  
void  loop() 
{ 
  char key = customKeypad.getKey(); 
  if(key!=NO_KEY) 
  { 
    Serial.print("Key Value : "); 
    Serial.println(key); 
  } 
} 
ឧទា រណ៍ 4: កូ្សែខាងនប្កាេរង្ហា ញពីរនងែីរ Objects នៅក្សែ ង Class សប្មារ់ន្វីការ នែេីបនី្វីការរង្ហា ញ
 ក្សយ “ Hello Word “ នៅនលី Lcd: 
#include <Wire.h> 
#include <LiquidCrystal.h> 
#include <LiquidCrystal_I2C.h> 
LiquidCrystal_I2C lcd(0x27,16,2); // set the LCD address to 0x3F for a 16 chars and 2 line 
display 
void setup() 
{ 
    //lcd.begin(); 
    lcd.init(); // initialize the lcd 
    // Print a message to the LCD. 
    lcd.backlight(); 
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    lcd.setCursor(0,0); 
    lcd.print("I Love RUPP"); 
    lcd.setCursor(1,1); 
    lcd.print("A3 Students"); 
} 
void loop() 
{ 
} 

11. ភាស្គ Micropython  
 នៅក្សែ ងនេនរៀន្នន្េះជាែំរូងប្រូវដសវងយល់ពីវ ិ្ ីចរ់ននតេីជាេយួក្សេាវ ិ្ រីងែរ់ MicroPython នប្រីប្បាស់
ជាេយួន្ឹងរ៉ារ ESP32 ន្ងិ ESP8266។ នៅក្សែ ងជពូំក្សនន្េះក៏្សដណន្ទអំែក្សឱ្យស្គា ល់ភាស្គ Micropython ែំរូង
នោយប្រូវស្គា ល់ពីភាពខ សោែ រវាង Micropython ន្ិងភាស្គ Python ្េាតាន្ិងវ ិ្ ីនរៀរ កំ្សេាវ ិ្ ី ូលនៅក្សែ ងរ៉ារ
(Board)ទាងំពីរគ្ឺ ESP32 ន្ងិ ESP8266។ សខំាន់្ជាងនន្េះែឹងពកីារសរនសរភាស្គ Micropython នោយនប្រ ី
IDE ននសងៗ ន្ិងជាពិនសសការសរនសរកូ្សែរញ្ញា សមាសភាគ្នអទប ិប្រូន្ិ  ន្ិងឧរក្សរណ៍នវឆ្លា រ។ 

 

  11.1. និយេនយ័ MicroPython 
 MicroPython គ្ឺជាការអន្ វរតនឡងីវញិនន្ Python 3 ដែលបាន្ក្សណំរ់នោលនៅសប្មារ់ន្វីការ
ប្រួរពិន្ិរយឧរក្សរណ៍ខាែ ររូ ន្ិងប្រព័ន្ធរងែរ់ឬនយងីនៅថាប្រព័ន្ធ Embedded។ MicroPython គ្ឺប្សនែៀង
ន្ឹងពស់ថាា ន់្្េាតា។ ែូន ែេះប្រសិន្នរអីែក្សែងឹពីរនរៀរសរនសរក្សេាវ ិ្  ី Python រ ួន យីនន្ទេះអែក្សក៏្សែងឹពី
រនរៀរសរនសរក្សេាវ ិ្ ីនៅក្សែ ង MicroPython ដែរ។ 
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នប្ៅពីការនលីក្សដលងេួយ ំន្ួន្លក្សខណៈភាស្គររស់ Python ក៏្សមាន្នងដែរនៅក្សែ ង MicroPython។ 
ភាពខ សោែ ្ំរំន ររវាង Python ន្ិង MicroPython គ្ឺថា MicroPython ប្រូវបាន្រ ន្ទនឡីងនែីេបី
ន្វីការនប្កាេល័ក្សខខ័ណឌ នោយនប្រីជាេួយន្ឹងរ៉ារ ESP32 ឬ ESP8266។ នោយស្គរដរនរឿងនន្ទេះ
ន ីយវាេិន្េក្សជាេួយរណាណ ល័យសតង់ោរនពញនលញនទ។ វារួេរចេូ លទាងំសំណ ំ រូ នន្រណាណ ល័យ
សតង់ោរ Python។ នទាេះយ៉ា ងណាក៏្សនោយវារួេរចេូ លេ៉ាូឌ លនែីេបី ូលនប្រីដនែក្សរងឹក្សប្េិរទារ - នន្េះ
មាន្ន័្យថាមាន្រណាណ ល័យដែលអា  ូលែំនណីរការបាន្យ៉ា ងង្ហយប្សួល ន្ិងន្វីអន្តរក្សេាជាេួយ GPIOs។ 

 
  11.2. ក្េមវធិីក្នងុ MicroPython ដាំបូង 

 Python គ្ឺជាភាស្គសរនសរក្សេាវ ិ្ េីួយដែលប្រូវបាន្នគ្នប្រយី៉ា ងទូលំទូលាយស្គេចាន្ងិង្ហយនរៀន្
រំន រ។ ែូន ែេះការនល ន ញនូ្វ Micropython ន្វីឱ្យមាន្ភាពង្ហយប្សួលន្ិងស្គេចារំន រក្សែ ងការនរៀរ ំ
ក្សេាវ ិ្ ីនអឡ ិប្រូន្ិ ឌីជីេល។    ប្រសិន្នរីអែក្សេិន្ដែលនរៀរ ំក្សេាវ ិ្ ីនអឡ ិប្រនូ្ិក្សឌីជីេលពីេ ន្េក្សនទនន្ទេះ 
MicroPython គ្ឺជា ំណ  ចរ់ននតីេែ៏លអេួយ។ នោលនៅររស់ Micropython គ្ឺនែីេបីន្វីឱ្យក្សេាវ ិ្ ី
នអឡិ ប្រូន្ិ ឌីជីេលមាន្លក្សខណៈស្គេចាតាេដែលអា ន្វីនៅបាន្ែូន ែេះវាអា ប្រូវបាន្នប្រីនោយ
ន្រណាមាែ ក់្ស។ រ េ របន្ែ MicroPython ប្រូវបាន្នប្រីនោយ ំណង់ ណូំល ិរតអែក្សប្ស្គវប្ជាវប្គ្ូអែក្សអរ់រនំ្ិង
សូេបដីរនៅក្សែ ងនលិរនល ណិជាក្សេា។ ខាងនប្កាេកូ្សែសប្មារ់ការភាឹរដភារៗ LED នៅនលី ESP ៣២ ឬអ  ី
ESP៨២៦៦ ដែលសរនសរវានៅក្សែ ង Thonny IDE ៖ 
11.3. កា ភាា ប់ NodeMCU មៅនរងក្ុាំពយទូ័ : នប្រីដខស USB Macro-B ជាប្រនភទដខសទូរសពា 
Sumsung ឬដខសទូរសពាែនទនទៀរ។ នៅនលីរ៉ារខាងនប្កាេមាន្ LED េួយសប្មារ់នអាយនយងីនរសនោយនប្រ ី
Pin:D4 នៅនប្រីនន្ Board។ 

 
  11.4. កា ស មស ក្ដូ 

   ូលក្សេាវ ិ្ ី Thonny និ្ងេ ន្សរនសរកូ្សែនយីងប្រវូនប្ជីសនរនីឈ្នា េះ Board : ESP32 ឬ 
ESP8266 ដែលបាន្ភាា រ់ជាេយួនឹ្ងក្ស ពំយូទ័រ។ រន្ទា រ់នប្ជីសនលខ Port និ្ងរនំទបីង  Firmware វាសិន្ ។ ក្សែ ង
ក្សេាវ ិ្ ី Thonny IDE    នលី Tool MenuOptionInterpreter រ ួនប្ជីសតាេតាេរូរ ខាងនប្កាេនន្េះ : 
រនរៀរទ ី១ 
>>> from machine import Pin #ព ីmachine  េ៉ាូឌូល រចាូលនប្រ ីPin Class 
>>> led=Pin(2, Pin.OUT) #រនងែីរ Led Object នន្ Pin Class នោយ Pin 2 ន្ិងក្សណំរ់ជា Output 
>>> led.value(1) #ក្សណំរ់នអាយអំពូលរលរ់ 
>>> led.value(0) ) #ក្សំណរ់នអាយអំពូលនភាីង 
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រនរៀរទ ី២ 
 from machine import Pin #ពី machine  េ៉ាូឌូល រចេូ លនប្រី Pin Class 

from time import sleep  #ពី time េ៉ាូឌូល រចេូ លនប្រី sleep Class 
led = Pin(2, Pin.OUT)  # create led object of Pin class on GPIO5(d1) and set as 
an output 
while True: 
  led.value(not led.value()) #ក្សណំរ់នអាយ LED ON/OFF 
  sleep(1) # នអាយ LED រិរ ឬនរកី្សរយេះនពល េួយវនិ្ទទី     

 នំ េះការនរសែរូំងនយីងនប្រី LED ដែលមាន្ប្ស្គរ់នៅនលី Board នោយផ្លា ល់ន ីយ Pin អា នលខ ២ 
ឬនលខ ០ អាប្ស័យនលីនយីងនប្រីរ៉ារដែលនយីងក្សពំ ងនប្រី។ 

 រនរៀរទ ី3: នលខកូ្សែខាងនលីនយងីអា សរនសរេ៉ាាងនទៀរតាេក្សរណីែូ ខាងនប្កាេ: 
#from machine module importing Pin class  
from machine import Pin 
from time import sleep 
#create led object of Pin class on GPIO5(d1) and set as an output 
led = Pin(5, Pin.OUT) 
while True: 
    led.value(1) #Turn on Led 
    sleep(1)     #delay 1 menute 
    led.value(0) #Turn on Led 
    sleep(1)     #delay 1 menute 

- កូ្សែទាងំខាងនលីែំនណីរការនៅនលីក្ស ំពយូទ័រ ន យីកូ្សែនន្េះេនិ្បាន្រចេូលវានៅក្ស Memory នន្ 
NodeMCU នទបយី។នែីេបរីចេូ លកូ្សែខាងនលីនៅក្សែ ង Memory នន្ ESP32 ឬ ESP8266 ប្រូវ អន្ វរតតាេ
ជំហាន្ែូ ខាងនប្កាេ: 

11.5. MicroPython – Boards support 
វាជាប្រនភទ Open source នោយនប្រីក្សេាវ ិ្ ីរងែរ់ដែលនៅថា Firmware ន្ិង ការអភិវឌឍន៍្ប្រូវបាន្

ក្សំណរ់នូ្វនោលនៅជាពិនសសសប្មារ់ក្សេាវ ិ្ ដីែលមាន្េូលោា ន្នលីការនប្រីប្បាស់ IoT។ វារេួរចេូលទាងំ 
ក្សេាវ ិ្ ីរងែរ់ដែលែំនណីរការនលីប្រព័ន្ធ Esp8266 Wifi_SoC ពីប្រព័ន្ធ Espressif ន្ិងដនែក្សរងឹដែលដនអក្សនល ី
េ៉ាូឌ ល ESP-12។ NodeMCU 8266 នប្រ ីCPU នឈ្នា េះ ESP8266(LX106) ន្ិងប្រព័ន្ធប្រការ XTOS ដែល
ប្រនភទ Microcontrollers ន្ិងមាន្េ ខង្ហរនប្រីែូ  Arduion Un0 ឬ Arduino Nano ដែរ។ 
11.6. NodeMCU ESP8266 

វាជាប្រនភទ Open source នោយនប្រីក្សេាវ ិ្ ីរងែរ់ដែលនៅថា Firmware ន្ិង ការអភិវឌឍន៍្ប្រូវបាន្
ក្សណំរ់នូ្វ នោលនៅជាពិនសសសប្មារ់ក្សេាវ ិ្ ដីែលមាន្េូលោា ន្នលីការនប្រីប្បាស់ Internet of think(IoT)។ 
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វាអា រចេូ លក្សេាវ ិ្ ី រងែរ់ដែលែំនណីរការនលីប្រព័ន្ធ Esp8266 Wifi_SoC ពីប្រព័ន្ធ Espressif ន្ិង
ដនែក្សរងឹដែលដនអក្សនលេី៉ាូឌ ល ESP-12។ NodeMCU 8266 នប្រ ីCPU នឈ្នា េះ ESP8266(LX106) ន្ិងប្រព័ន្ធ
ប្រការ XTOS ដែលប្រនភទ Microcontrollers ន្ិងមាន្េ ខង្ហរនប្រីែូ  Arduion Uno ឬ Arduino Nano 
ដែរ។   

 11.7. កា មគបើគរស ់GPIO(General Purpose input and output) pin 
-  NodeMCU ESP8266 នប្របី្បាស់ GPIO Pin មាន្ ំន្នួ្ ១៧ ដែលមាន្េ ខង្ហរសប្មារ់រនចេញ 

ឬរចេូ លរំនល 0 ន្ិង ១ ន្ិង Pin ខាេះនទៀរអា នប្រីជា I2C, I2S, UART, PWM, IR Remote Control, 
LED Light and Button។ 

- Power មាន្ Pin GND  ំន្ួន្រួន្ ន្ងិ Pin Vcc នប្រីនភាីង 3.3V  ំន្ួន្ពីរ 
- Vin អា នតល់នភាងី ៥ វ ល ន្ងិអា នតល់ថាេពលែល់ NodeMCU ទាងំេូលរវាង 7V-12V ដែល

មាន្ រ ូរែល់ 1A។ 
- នៅនលី Board មាន្នជីងចរ់ពី Do ែល់ D8 នប្រីសប្មារ់រនចេញ ឬរចេូលរំនលនលខ 0 ន្ិង ១។ 

នជីងទាងំនន្េះនប្រីសប្មារ់ភាា រ់នៅឧរក្សរណ៍ននសងៗនទៀរែូ ជា LED, Sensor, LCD។ល។ 
 11.8. កា មគបើគរស ់Led េួយជាេួយក្េមវិធី Arduino និងភាស្គ Python 

នយងីអា នប្រអីំពូល LED េួយនៅនលNីodeMCUនោយផ្លា ល់សប្មារ់ការន្វីនរសតការង្ហរែំរូង។ 
ែូ ដែលបាន្នរៀររារ់នៅនេនរៀន្េ ន្នោយនប្រី Pin D0 ឬ Pin D4 នប្រីនៅតាេប្រនភទនន្ Board នែីេបី
នអាយនភាីងពណ៌នខៀវនរីក្ស ឬរិទ ដែលមាន្នៅនលី Board ប្ស្គរ់។ នែីេបនី្វកីារង្ហរនន្េះ ូលនរីក្សក្សេាវ ិ្  ី
Arduino IDE ប្រូវសរនសរកូ្សែែូ បាន្រង្ហា ញខាងនប្កាេនោយនប្រី Pin D4។  
នប្រភីាស្គ Arduino 

 void setup() 
  { 
  pinMode(D4, OUTPUT);//set D4 pin as output 
  } 
 void loop() 
  { 
  digitalWrite(D4, HIGH);//Turn On LED 
  delay(500); 
  digitalWrite(D4, LOW); // Turn OFF LED 
  delay(500) }; 

នប្កាយពីបាន្សរនសរកូ្សែខាងនលីរ ួ រន្ទា រ់េក្សយក្ស Mouse    នលី Tools ន្ិងនប្ជីសនរសីយក្ស 
Boards:  Node MCU 1.0 (ESP-12 Module) សូេនេលីតាេរូរខាងនប្កាេ ន្ិង នរេីិន្មាន្នឈ្នា េះ Board 
នន្េះនទនយងីប្រូវរចេូលវា។ 
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-  នប្រភីាស្គ Python 
#from machine module importing Pin class  
from machine import Pin 
from time import sleep 
#create led object of Pin class on GPIO5(d1) and set as an output 
led = Pin(5, Pin.OUT) 
while True: 
    led.value(1) #Turn on Led 
    sleep(1)     #delay 1 menute 
    led.value(0) #Turn on Led 

    sleep(1)     #delay 1 menute 
11.9. កា មគបើ OLED  with ESP8266 NodeMCU 

OLED ជាឧរក្សរណ៍ន្វីការរង្ហា ញនូ្វព័រ៌មាន្ែូ ដែលនយងីនប្រី LCD ដែរនៅនេនរៀន្េ ន្។ ដរវាមាន្
ទំ រូំ ជាង LCD  ន យីមាន្ Rows ន្ិង Columns នប្ ីន្ជាង។  
 OLED module មាន្ SSD1306 driver បាន្រនងែីរនៅក្សែ ងខាួន្វាទំ ំ 1KB GDDRAM។ វា
សប្មារ់ន្វីនអប្ក្សង់នា ក្ស bit patterm ដែលប្រូវរង្ហា ញព័រ៌មាន្។ មាន្ននា Memory   1K នោយដរងដ ក្សនៅ 
8 ទំព័រ (ព ី0 នៅ 7) ន្ិង ទព័ំរន្ិេួយៗមាន្ 128 columns/segments (block 0 នៅ 127). ន្ិងមាន្ 
column ន្ិេួយៗ អា នា ក្ស  8 bits  data (ពី 0 នៅ 7).    
11.10. កា តភាា ប ់OLED  with ESP8266 NodeMCU 

  1. ន្វកីាររភាា រ់រវាង NodeMCU ន្ងិ OLED តាេររូខាងនប្កាេ៖ 

  



 

325 

  2.  ូរសរនសរកូ្សែនៅ IDE Arduino 
  #include <SPI.h> 

#include <Wire.h> 
#include <Adafruit_GFX.h> 
#include <Adafruit_SSD1306.h> 
Adafruit_SSD1306 display(-1); 
void setup()    
{                 
 // initialize with the I2C addr 0x3C 
 display.begin(SSD1306_SWITCHCAPVCC, 0x3C);   
 // Clear the buffer. 
 display.clearDisplay(); 
 // Display Text 
 display.setTextSize(1); 
 display.setTextColor(WHITE); 
 display.setCursor(0,28); 
 display.println("Hello world!"); 

  display.display(); 
  delay(2000); 
  display.clearDisplay(); 
  // Display Inverted Text 
  display.setTextColor(BLACK, WHITE); // 'inverted' text 
  display.setCursor(0,28); 
  display.println("Hello world!"); 
  display.display(); 
  delay(2000); 
  display.clearDisplay(); 
  // Changing Font Size 
  display.setTextColor(WHITE); 
  display.setCursor(0,24); 
  display.setTextSize(2); 
  display.println("Hello!"); 
  display.display(); 
  delay(2000); 
  display.clearDisplay(); 
  // Display Numbers 



 

326 

  display.setTextSize(1); 
  display.setCursor(0,28); 
  display.println(123456789); 
  display.display(); 
  delay(2000); 
  display.clearDisplay(); 
  display.setCursor(0,28); 
  display.print("0x"); display.print(0xFF, HEX);  
  display.print("(HEX) = "); 
  display.print(0xFF, DEC); 
  display.println("(DEC)");  
  display.display(); 
  delay(2000); 
  display.clearDisplay(); 
  // Display ASCII Characters 
  display.setCursor(0,24); 
  display.setTextSize(2); 
  display.write(3); 
  display.display(); 
  delay(2000); 
  display.clearDisplay(); 
  // Scroll full screen 
  display.setCursor(0,0); 
  display.setTextSize(1); 
  display.println("Full"); 
  display.println("screen"); 
  display.println("scrolling!"); 
  display.display(); 
  display.startscrollright(0x00, 0x07); 
  delay(2000); 
  display.stopscroll(); 
  delay(1000); 
  display.startscrollleft(0x00, 0x07); 
  delay(2000); 
  display.stopscroll(); 
  delay(1000);     
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  display.startscrolldiagright(0x00, 0x07); 
  delay(2000); 
  display.startscrolldiagleft(0x00, 0x07); 
  delay(2000); 
  display.stopscroll(); 
  display.clearDisplay();  
  // Scroll part of the screen 
  display.setCursor(0,0); 
  display.setTextSize(1); 
  display.println("Scroll"); 
  display.println("some part"); 
  display.println("of the screen."); 
  display.display(); 
  display.startscrollright(0x00, 0x00) }; 
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សណួំរ ន្ងិ លហំារ់ 
I. 1. ែូ នេត ដែលនៅថា(a)Python?; (b).នគ្នប្រីវាសប្មារ់ន្វីអវ?ី 
     2.  ូរន្ិយយពីភាពខ សោែ រវាង Compiling and Interpreting? 
     3. នរី input ជា function នប្រីសប្មារ់ន្វអីវ?ី  ូរនអាយឧទា រណ៍ពីការនប្រអីន្ គ្េន៍្នន្េះ? 
     4.   ូរពន្យល់ Statements ន្ិេួយៗខាងនប្កាេ៖  
 1. import RPi.GPIO as GPIO 
 2.GPIO.setmode(GPIO.BOARD) 
 3.GPIO.setup(3, GPIO.OUT) 
 4.GPIO.output(3, True) 
II.  ូរសរនសរ python program នោយនប្រីប្បាស់ while ន្ិង for loop នែីេបគី្ណន្ទ៖ 

1) 𝑝 = 1 ∗ 2 ∗ 3 ∗ … ∗ 10 
2) 𝑠𝑢𝑚 = 2 + 4 + 6 + 8 +⋯+ 𝑛 
3) 𝑠𝑢𝑚 = 1 + 3 + 5 +⋯+ 𝑛 

III.  ូរសរនសរ python program នែីេប:ី 
1) ឬសនន្សេីការទី ១ និ្ង ទី ២ 
2) រក្ស 𝑀𝑎𝑥 នន្ 𝑛  ំន្ួ 

IV.  ូរសរនសរ python program នែីេប:ី 
1) រង្ហា ញ ក្សយ “Hello World” នៅ LCD 
2) នពល    𝐵𝑢𝑡𝑡𝑜𝑛 នែីេបនីអាយ 𝐿𝐸𝐷 េយួ 𝑂𝑁/𝑂𝐹 
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មសចក្តសីមងខប 
 នសៀវនៅនន្េះគ្រឺប្េូវឱ្យអែក្សសកិ្សានរៀន្យ៉ា ងលេអរិនៅស្គថ ររយក្សេាស ភីីយូ(CPU) អងា ងច ំន្ិង ឧរក្សរណ៍
រនចេញឬរចេូ លររស់ប្រព័ន្ធក្ស ំពយូទ័រ ន្ិង IoT។ វានតល់នូ្វការយល់ែឹងអំពីរន េក្សនទសពីការរ ន្ទអំពីដនែក្សរងឹ 
ន្ិងដនែក្សទន់្ររស់ក្ស ំពយូទ័រទំនន្ីរ ន្ិងរន េក្សវទិាេាីន្ទនពលរ េ របន្ែនន្េះ។ វានផ្លត រសំខាន់្នៅនលីកានប្រីប្បាស់
ប្រព័ន្ធនោល នលខកូ្សែ ន្ិងស្គថ ររយក្សេានប្រីប្បាស់នៅក្សែ ងអងា ងចសំ ីភីយូ ន្ិង ភាស្គ Assembly ក្សែ ងប្គ្ួស្គរ
ស ីភីយូ X86 និ្ង X64 bits ប្ពេទាងំស្គថ ររយក្សេា Microcontrollers ន្ិង ភាស្គ Arduino ក្សែ ងប្គ្ួស្គរ AVR 
ន្ិង ESP32។ នអាយអែក្សសសិាន េះរនងែីរឧរក្សរណ៍នអទប ិប្រូន្ិក្ស, រ ៉ាូរូរ ន្ិងឧរក្សរណ៍ឆ្លា រនវដែលមាន្ការែំនទបងី
ដនែក្សរងឹ ន្ិងសរនសរកូ្សែនែីេបនីអាយឧរក្សរណ៍ទាងំនន្ទេះែំនណីរការ។ ជាងនន្េះនៅនទៀរការនអាយមាន្ ំនណេះែឹង
ក្សែ ងការរនងែីរ App សប្មារ់នប្រីប្បាស់នៅទូរសពានោយនប្រី App Inventor ដែលនដល់ភាពង្ហយប្សួលែល់
អែក្សចរ់ននដេីរនងែរីក្សេាវ ិ្ ីែំរូង។ អែក្សសិក្សាន េះនប្រីប្បាស់ប្រព័ន្ធ IoT ដែលពិពណ៌ន្ទអំពីរណាត ញនន្វរថ រូរធារ 
ដែលប្រូវបាន្ែំនណីរការនោយដសន្ស័រ, ដនែក្សទន់្   ន្ិងរន េក្សវទិាននសងនទៀរក្សែ ងនោលរណំងរភាា រ់ោែ  ន្ិងផ្លា ស់រតូរ
ទិន្ែន័្យជាេួយឧរក្សរណ៍  ន្ងិប្រព័ន្ធែនទនទៀរនៅនលីរណាត ញអ ីន្្ណិឺរ។ នសៀវនៅនន្េះមាន្ ំន្ួន្៨នេនរៀន្រ ន្ងិ
ខាឹេស្គរសនងខរែូ ខាងនប្កាេ៖ 

- នេនរៀន្ទី ១: ការនប្រីប្បាស់កូ្សែជា Scan  ន្ិង ASCII កូ្សែ រំណាងនអាយអក្សសរ, នលខ ន្ិង និ្េិរតសញ្ញា
សប្មារ់នប្រីប្បាស់នៅក្សែ ង Keyboard ន្ិង Memory(RAM) សប្មារ់យក្សវានៅន្វីប្រមាណវ ិ្ ី ន្ិងសរនសរ
កូ្សែ។ ការន្វីប្រមាណវ ិ្ ីរក្សែវទិាជាេួយសមាសភាគ្នអទប ិប្រូន្ិ ក៏្សររឹដរសំខាន់្នៅនទៀរនោយយក្សនៅ
ក្សស្គងជានសវៀគ្វីនន្ដនែក្សរងឹក្ស ំពយូទ័រ, រ ៉ាូរូរ ន្ិងឧរក្សរណ៍ឆ្លា រនវននសងៗនទៀរេ ន្ន្ឹងរនងែីរឧរក្សរណ៍
ជាក់្សលាក់្សេួយ។ យល់ពីប្រមាណវ ិ្ ីន្ពវន្ធ ន្ិងទសភាគ្ក្សែ ងក្ស ំពយូទ័រ។ 

- នេនរៀន្ទី ២: អែក្សសិក្សានឹ្ងយល់ពីការ Microprocessor និ្ង Microcontroller ដែលវាទាងំពីរជា
ខួរក្សាលររស់ក្ស ំពយូទ័រ, ទូរស័ពានែ,  រ ៉ាូរ៉ាូរទកិ្ស, ឧរក្សរណ៍នវឆ្លា រ ន្ិងឧរក្សរណ៍នអឡ ិប្រនូ្ិ ដែលវាទាងំពីរ
អា ែំនណីរការនៅបាន្នោយស្គរ ក្សយរញ្ញា ជាអែក្សប្បារ់។ ន យីសំន្  ំក្សយរញ្ញា នន្េះ វាគ្ជឺាកូ្សែដែលន្សិសរិ
បាន្សរនសរនោយនប្រីភាស្គ Assembly, Arudino ន្ិង Python ន្ិងោក់្សរចេូលវានៅឈរីខាងនល។ី 

- នេនរៀន្ទ ី ៣: នអាយន្ិសសរិយល់ពី X86  គ្ឺជានឈ្នា េះរណំាងនអាយនស រនីន្នឈ្នា េះ CPU នែីេបរីនងែីរជា 
Main Board ដែលប្រូវបាន្នប្រីនៅក្សែ ងក្ស ំពយូទ័រនលីរ  និ្ងក្ស ំពយូទ័រយួរនែភាគ្នប្ ីន្។ ប្ពេទាងំក្ស ំពយូទ័រជា 
Workstation ន្ិងមា៉ា ស ីន្នេ(Servers) នៅសរវរសរទ៍ី ២១។ យល់ពកីារនប្រីប្បាស់សំន្ ដំនែក្សរងឹក្សែ ងស ីភយូី 
ន្ិង  ក្សយរញ្ញា ររស់វានែីេបនី្វីប្រមាណវ ិ្ ី ន្ងិ សរនសរកូ្សែនោយផ្លា ល់នោយនប្រីភាស្គ Assembly ន្ិង 
Hex File។ 

-   នេនរៀន្ទី ៤: ស ីភីយូអា ែំនណីរការយក្សទិន្ែន័្យ(operands)ននសងៗ ការរក្សរនេា Machine code ន្ិង
កានប្រីប្បាស់ក្សេាវ ិ្ ី Debug. 

- នេនរៀន្ទី ៥: X86Asm ជាក្សេាវ ិ្ ីសប្មារ់សរនសរកូ្សែភាស្គ Assembly េួយនោយនប្រីទំ ំ 8, 16 ន្ិង 
32_bit Registers ន្ិងនប្រី ក្សយរញ្ញា ររស់ស ីភយូីចរ់ពនីលខ 8086 រ ូរែល់ស ភីយូីរ េ របន្ែនន្េះ ន្ិង
នប្រី Interrupts ដែលជាអន្ គ្េន៍្ផ្លា ល់នប្រីជាេយួន្ឹងភាស្គ Assembly។ 

- នេនរៀន្ទ ី៦: គ្ំរូក្សេាវ ិ្ ី(Programming Model)ចរ់ពី 8086 រ ូរែល់ Pentium Pro គ្ឺនគ្គ្ិរនៅនលី
ដនែក្សក្សេាវ ិ្ អីា នេលីន ញី(Program Visible) ដែលរណាត លឱ្យ Registers ររស់វាអា នប្រីបាន្នៅក្សែ ង
ក្សេាវ ិ្ ី ន្ិង ក្សំណរ់នប្រីនោយ ក្សយរញ្ញា ដែលអា ែំនណីរការប្រមាណវ ិ្ ីននសងៗឬែំនណីរការអវីេួយ។ 

mk:@MSITStore:C:/X86V3/Help/X86Asm.chm::/definitionofregister.html
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ជាងនន្េះនៅនទៀរចរ់ពីស ភីយូី 80286 នឡងីនៅមាន្ក្សេាវ ិ្ ីអា នេលីន ញីនប្រសីប្មារ់ប្រួរពនិ្ិរយ ន្ងិ
ប្ររិររតអិងា ងច(ំMemory)នៅថាប្រព័ន្ធការ រអងា ងច(ំProtected Memory System)។  

- នេនរៀន្ទ ី៧: យល់ពីការនប្រីប្បាស់ Microcontrollers នៅនលីឧរក្សរណ៍នអទប ិប្រូវបាន្នយងីនប្រីប្បាស់វាជា
នប្ ីន្នៅក្សែ ងជីវភាពប្រចនំេា។ ពីការនប្រីប្រនភទ Arduino Board ដែលជារន្ាេះនសៀក្សគ្វីសប្មារ់រភាា រ់
នោយផ្លា ល់ជាេួយន្ងឹ switches, buttons, LCD displays, LEDS, Digital Electronic, Relays, 
Sensor, Keypad, camera ន្ិង serial ports។   ងនប្កាយក្សែ ង នេនរៀន្នន្េះនអាយន្ិសសិរយល់ពីការ
សរនសរកូ្សែែំរូងនៅនលី Editor ននសងៗ មាន្ែូ ជា Arduino IDE, UnoArduSim, Python IDE ន្ិង 
ATMEL STUDIO IDE ន្ិងែងឹពីការរចេូ លកូ្សែនៅក្សែ ាងឈរីខាងនលីដែលបាន្សរនសរនៅនលីក្ស ំពយូទ័រ។ 

- នេនរៀន្ទ ី៨: ការសរនសរក្សេាវ ិ្ ី Arduino ប្រូវនប្រីភាស្គ C/C++ ន្ិង Assembly ដែលជាេូលោា ន្ប្គ្ឹេះយ៉ា ង
សំខាន់្នែេីបរីនងែីរក្សេាវ ិ្ ីន្វកីាររញ្ញា  ន្ិងក្ស ងប្រលូនៅនលដីនែក្សរងឹររស់ Arduino ន្ិងឧរក្សរណ៍ែនទនទៀរ
ដែលបាន្រភាា រ់ជាេួយន្ងឹវានអាយែំនណីរការនៅបាន្។ ការនសរនសរក្សេាវ ិ្ ីគ្ឺនសំនទបីងពីអន្ គ្េន៍្, រំនល
(variable ន្ិង constants) ន្ិង រ ន្ទសេព័ន្ធនន្ Arduino Board។ 

- នេនរៀន្ទ ី ៩: នៅក្សែ ងជំពូក្សនន្េះនយងីន្ងឹសិក្សាអំពីការរនងែរីឧរក្សរណ៍នអទប ិប្រនូ្ិក្ស ន្ងិឧរក្សរណ៍ឆ្លា រនវ 
ដែលជាគ្នប្មាងងគ្ំរូមាន្ការនប្រីប្បាស់ ន្ិងការែំនទបីងឧរក្សរណ៍ជាក់្សដសតងនអាយនៅជាឧរក្សរណ៍េួយ
អា ដែលអា នប្រីបាន្នៅក្សែ ងនាេះ, ស្គលានរៀន្ ទសី្គធារណៈ ឬក្សដន្ាងែនទននសងនទៀរ។ នរៀន្ពីការរនងែរី 
RC car ដែលរ ៉ាូរូរែរូំង ន្ងិ ជាប្គ្េឹះសប្មារ់ន្វីការរនងែរីរ ៉ាូរូរ្ំៗននសងៗ ែូ ជារ ៉ារូូរនបាសនាេះ, រាវេីន្, 
ការ់នមា  ឬរ ៉ាូរូរប្រក្សួរជានែីេ។  ំន្  រន្ទា រ់គ្ឺការសរនសរកូ្សែនែីេបរីញ្ញា នៅនលីឧរក្សរណ៍ឆ្លា រនវ ន្ិង រ ៉ាូរូរ
ដែលបាន្រនងែីររួ ន ីយនអាយែំនណីរការតាេការរញ្ញា ររស់នយងី    ន្ិងែំនណីការនោយសវ័យប្រវរត។ិ  

- នេនរៀន្ទ ី១០: ន្ិសសរិយល់ពកីាររនងែីរក្សេាវ ិ្ ីែរូំងនប្រីនៅនលីទូរសពានោយនប្រី App Inventor។ នោយវា
ែំនណីរការនៅនលីនគ្ ទំព័រអ នី្្ណិឺរ ន្ងិេិន្ប្រូវការឲ្យអែក្សនប្រីប្បាស់ ទាញយក្ស ន្ងិែំនឡងីនឡយី។ នប្រី
រណដ ំ លក្សខខណឌ  ន្ងិ ក្សយរញ្ញា នៅថារា ក្ស(Blocks) ជំន្ួសការសរនសរកូ្សែ ន្ងិព ំប្រូវការឲ្យអែក្សនប្រីប្បាស់
ន េះភាស្គសរនសរក្សេាវ ិ្ ីអវីនឡយី។ មាន្ Interfaces ស្គេចា ន្ិងង្ហយយល់មាន្ក្សេាវ ិ្ ីជំនួ្យនៅនលី
ទូរស័ពា Android ដែលអន្ ញ្ញា រ ឲ្យអែក្សនប្រីប្បាស់ន្វីការនរសតស្គក្សលបងក្សេាវ ិ្ ីភាា េ  ៗន្ិងរ ័ស។ 

- នេនរៀន្ទី ១១: យល់ពីការនប្រី IOT សប្មារ់ន្វីការន្វីការរញ្ញា (Remote) នៅឧរក្សរណ៍ជានប្ ីន្នោយ
នប្រីប្បាស់រន េក្សវទិាអ ីន្្ណិឺរ ពីឧរក្សរណ៍នអឡ ិប្រូន្ិ ន្ិងឧរក្សរណ៍េួយ ំន្ួន្នទៀរនោយនប្រី Laptop, 
Phone, Ipad ជានែីេ។ វាពិពណ៌ន្ទអំពីរណាត ញនន្វរថ រូរធារ  “Things” ដែលប្រូវបាន្ែំនណីរការ
នោយ Sensor, ដនែក្សទន់្ន្ិងរន េក្សវទិាននសងនទៀរក្សែ ងនោលរំណងរភាា រ់ោែ ន្ិងផ្លា ស់រតូរទិន្ែន័្យជាេួយ
ឧរក្សរណ៍ន្ិងប្រព័ន្ធែនទនទៀរនៅនលីអ ីន្្ឺណិរ។ 

- នេនរៀន្ទ ី១២: Python ជាភាស្គក្សេាវ ិ្ ីក្សប្េិរខពស់េួយដែលមាន្ភាពនពញន្ិយេរំន រសំរារ់ការសរនសរ
ក្សេាវ ិ្ ីន្ទនពលរ េ របន្ែនន្េះ។ វាមាន្ភាពង្ហយប្សួលក្សែ ងការសរនសរក្សេាវ ិ្ ីដែលមាន្ភាពសា គ្ស្គា ញបាន្
នលឿន្ជាជាងការនប្រភីាស្គែនទនទៀរ។ នយងីនប្រីវាសប្មារ់នោលរំណងទូនៅ (General Purpose) ន្ិង
មាន្លក្សខណៈជា Dynamic System ន យីវាប្គ្រ់ប្គ្ងនលី Memory នោយសវ័យប្រវរតិ។ វា support 
ទប្េង់ programming ជានប្ ីន្ ែូ ជា OOP, multi_pursose  ន្ិងភាា រ់េក្សជាេួយ standard library 
េួយ ំន្នួ្នងដែរ។ វាអា នប្របី្បាស់បាន្ជាេួយប្រព័ន្ធប្រររិរតិការជានប្ នី្ែូ ជា Windows, Linux, ន្ងិ 
MacOS។  
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