
หน่วยที่ 11
Arduino กับเซอร์โวมอเตอร์



เซอร์โวมอเตอร์คืออะไร

เซอร์โวมอเตอร์ เป็นอุปกรณ์ไฟฟา้อิเล็กทรอนิกส์ท่ีสามารถผลักหรือหมุน
วัตถุได้อย่างแม่นย า คุณสมบัติของเซอร์โวมอเตอร์เป็นอุปกรณ์ท่ีผู้ใช้งานสามารถ
ควบคุมความเร็ว (Speed Control), ควบคุมแรงบิด (Torque Control), 
ควบคุมระยะทางการเคล่ือนท่ี (Position Control) ของตัวมอเตอร์ได้ โดยเซอร์
โวมอเตอร์จะมีประเภทท่ีหมุนได้ 180 องศา (บางรุ่นหมุนได้สุดประมาณ 200 
องศา) กับ 360 องศา แบ่งออกเป็น 2 ชนิด ได้แก่

1. ดีซี เซอร์โวมอเตอร์ (DC Servomotor)
2. เอซี เซอร์โวมอเตอร์ (AC Servomotor)



เซอร์โวมอเตอร์ไฟฟา้กระแสตรง

เซอร์โวมอเตอร์ไฟฟา้กระแสตรง เป็นมอเตอร์ท่ีสามารถรับแรงบิดได้สูง 
น ้าหนักเบา และมีขนาดเล็ก มอเตอร์ชนิดน้ีสามารถน าไปใช้งานได้หลากหลาย เช่น 
รถบังคับวิทยุ, เรือบังคับ, เฮลิคอปเตอร์, เครื่องบินบังคับวิทยุ, หุ่นยนต์ หรือ
ควบคุมการเคล่ือนท่ีของแมคคานิกสใ์นอุปกรณ์ต่าง ๆ เป็นต้น



อุปกรณ์ภายในของเซอร์โวมอเตอร์

1. มอเตอร์ไฟฟา้กระแสตรง
2. ชุดเฟอืงเกียร์
3. วงจรขับมอเตอร์และวงจรควบคุมต าแหน่ง
4. สายสัญญาณท่ีต่อออกจากเซอร์โวมอเตอร์ท้ังหมด 3 สาย ได้แก่

- สายไฟเล้ียง เซอร์โวมอเตอร์ส่วนมากใช้ไฟเล้ียง 4.8 – 5 V หรือ 
4.8 – 6.6 V มีสีแดง

- สายกราวด์ มีสีน ้าตาลหรือสีด า
- สายสัญญาณ เป็นสายท่ีใช้ควบคุมต าแหน่งของเซอร์โวมอเตอร์ มี
สีเหลืองหรือสีขาว ต่อเข้ากับพอร์ตดิจิตอลหรือพอร์ตอนาล็อกของ
บอร์ด Arduino



อุปกรณ์ภายในของเซอร์โวมอเตอร์



การท างานภายในของเซอร์โวมอเตอร์

หลักการท างานของเซอร์โวมอเตอร์เริ่มท่ีวงจรควบคุม เมื่อวงจรควบคุม
ได้รับข้อมูลองศาท่ีต้องการ วงจรควบคุมจะค านวณว่ามอเตอร์จะต้องหมุนใน
ทิศทางตามเข็มนาฬิกา หรือทวนเข็มนาฬิกา เพ่ือให้ไปสู่องศาท่ีต้องการ เม่ือ
มอเตอร์เริ่มหมุน ตัววอลุ่มท่ีติดอยู่กับชุดเฟอืงมอเตอร์จะตรวจสอบต าแหน่งท่ี
มอเตอร์หมุนไป โดยหากวอลุ่มตรวจพบว่าต าแหน่งท่ีมอเตอร์หมุนเริ่มใกล้กับ
องศาท่ีผู้ใช้ก าหนด วงจรควบคุมจะเริ่มสั่งให้มอเตอร์หมุนช้าลงเพ่ือให้หมุนเข้าใกล้
องศาท่ีก าหนดได้มากท่ีสุด เม่ือมอเตอร์หมุนได้ต าแหน่งองศาท่ีถูกต้องแล้ววงจร
ควบคุมจะตรวจสอบต าแหน่งของมอเตอร์เป็นระยะ ๆ โดยอ่านค่าจากวอลุ่ม หาก
ตรวจพบว่าต าแหน่งผิดเพ้ียนไปจากค่าท่ีตั้งไว้ วงจรควบคุมก็จะสั่งให้มอเตอร์
หมุนกลับมาให้ได้ต าแหน่งเป็นระยะ ๆ



บล็อกไดอะแกรมของเซอร์โวมอเตอร์



การควบคุมต าแหน่งของเซอร์โวมอเตอร์

เซอร์โวมอเตอร์สามารถเขียนโปรแกรมเพ่ือการควบคุมต าแหน่งได้ประมาณ 
180 องศา โดยการป้อนความกว้างของสัญญาณพัลส์ ส าหรับการควบคุม
ต าแหน่งหรือทิศทางท าได้โดยการปรับความกว้างของสัญญาณพัลส์รูปคล่ืน
สี่เหล่ียมให้มีความกว้าง 1 ลูกคล่ืนเท่ากับ 200 มิลลิวินาที (ms)



การควบคุมต าแหน่งของเซอร์โวมอเตอร์

ถ้าต้องการให้เซอร์โวมอเตอร์เคล่ือนท่ีไปต าแหน่งกึ่งกลาง (Center) ต้อง
สร้างสัญญาณพัลส์บวกให้มีขนาด 1.5 มิลลิวินาที (ms) 



การควบคุมต าแหน่งของเซอร์โวมอเตอร์

ถ้าต้องการให้เซอร์โวมอเตอร์หมุนไปทางขวาหรือตามเข็มนาฬิกา (CW) 
ต้องสร้างสัญญาณพัลส์บวกให้มีขนาด 1 มิลลิวินาที (ms) 



การควบคุมต าแหน่งของเซอร์โวมอเตอร์

ถ้าต้องการให้เซอร์โวมอเตอร์หมุนไปทางซ้ายหรือทวนเข็มนาฬิกา (CCW) 
ต้องสร้างสัญญาณพัลส์บวกให้มีขนาด 2 มิลลิวินาที (ms) 



การเขียนโปรแกรมควบคุมเซอร์โวมอเตอร์

1. การเขียนโปรแกรมเพ่ือควบคุมเซอร์โวมอเตอร์น้ันเพ่ือความสะดวก
ส าหรับการน ามาใช้งานเริ่มต้น โดยท าการเรียกใช้ไลบรารี่จากไฟล์ชื่อ Servo.h
จากน้ันเรียกใช้งานฟงัก์ชันเพ่ือส่ังงานเซอร์โวมอเตอร์

#include <Servo.h> //เรียกใช้ไลบรารี servo

2. หลังจากเรียกใช้งานไลบรารี่แล้ว ต่อไปเป็นการก าหนดชื่อตัวแปรแทน
เซอร์โวมอเตอร์

Servo myservo //myservo คือ ชื่อตัวแปรแทนเซอร์โวมอเตอร์



การเขียนโปรแกรมควบคุมเซอร์โวมอเตอร์

3. เม่ือก าหนดตัวแปรแทนเซอร์โวมอเตอร์เรียบร้อยแล้ว ต่อไปเป็นการก าหนด
ต าแหน่งขาท่ีใช้ต่อใช้งานเซอร์โวมอเตอร์ โดยน าตัวแปรท่ีตั้งไว้มาใส่ในค าสั่งน้ีด้วย

myservo.attach(11); //เซอร์โวมอเตอร์ต่ออยู่ท่ีพอร์ตดิจิตอลขา 11

myservo.attach(A1); //เซอร์โวมอเตอร์ต่ออยู่ท่ีพอร์ตอนาล็อกขา A1

4. หลังจากก าหนดต าแหน่งขาท่ีใช้ต่อใช้งานแล้ว ต่อไปเป็นการใช้ค าสั่ง
ควบคุมต าแหน่งเซอร์โวมอเตอร์

servo.write(angle);



การเขียนโปรแกรมควบคุมเซอร์โวมอเตอร์

พารามิเตอร์
servo คือ ตัวแปรที่ตั้งขึ้นใช้แทนเซอร์โวมอเตอร์
angle คือ ค่าต าแหน่งมุมท่ีต้องการให้เซอร์โวมอเตอร์เคล่ือนท่ีไป 

มีค่าตั้งแต่ 0 – 180 องศา

ตัวอย่าง

myservo.write(90); //เซ็ตเซอร์โวมอเตอร์ไปต าแหน่งกึ่งกลางหรือ 90 องศา



จบการเรียน
การสอน


