
ใบงานที่ 15 
การสั่งการ และควบคุมอุปกรณ์ Actuators 

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
 1.ศึกษาการควบคุมมอเตอร์ 2 ทิศทางด้วย L9110 
 2.ศึกษาการควบคุมการเปิด/ปิดอุปกรณ์ไฟฟ้าด้วยรีเลย์ 
 3.ศึกษาการควบคุมเซอร์โวมอเตอร์ด้วยจอยสต๊ิก 
 4.ศึกษาการควบคุมสเต็ปมอเตอร์ด้วยโมดูลขับ ULN2003 
เคร่ืองมือและอุปกรณ์การทดลอง 
 1.เครื่องไมโครคอมพิวเตอร์ 
 2.บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ ESP32 
 3.โปรแกรการทดลอง 
 4.อุปกรณ์อิเล็กทอรนิกส์ส าหรับทดลอง 
การทดลองที่ 1 การควบคุมมอเตอร์ 2 ทิศทางด้วย L9110 
อุปกรณ์ในการทดลอง 
 1.บอรด์ NodeMCU ESP32 
 2.โมดูล Motor DC ด้วย L9110 
 3.แผงต่อวงจร 
 4.สายไฟต่อวงจร 
ประกอบวงจรตามรูป 
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การทดลองที่ 2 การควบคุมการเปิด/ปิดอุปกรณ์ไฟฟ้าด้วยรีเลย์ 
อุปกรณ์ในการทดลอง 
 1.บอรด์ NodeMCU ESP32 
 2.โมดูลรีเลย์ 
 3.ชุดหลอดไฟ ขั้วหลอด และปล๊ักไฟ 220 VAC 
 4.ทรานซิสเตอร์ ชนิด NPN เบอร์ 2N2222 
 5.ตัวต้านทาน 1kOhm  
 6.ไดโอดเบอร์ 1N4001 
 7.แผงต่อวงจร 
 8.สายไฟต่อวงจร 
ประกอบวงจรตามรูป 
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การทดลองที่ 3 การควบคุมเซอร์โวมอเตอร์ด้วยจอยสต๊ิก 
อุปกรณ์ในการทดลอง 
 1.บอรด์ NodeMCU ESP32 
 2.เซอร์โวมอเตอร์ SG90 
 3.โมดูล PS2 XY Joystick 
 4.ทรานซิสเตอร์ ชนิด NPN เบอร์ 2N2222 
 5.แผงต่อวงจร 
 6.สายไฟต่อวงจร 
ประกอบวงจรตามรูป 
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 หลังจากเช่ือมต่อสายสัญญาณต่างๆ เรียบร้อยแล้ว ขั้นตอนต่อไปเราจะต้องติดต้ังไลบรารี่ (Library) ท่ี 
จ าเป็น ซึ่งในท่ีนี้คือไลบรารี่ Servo.h ให้กับ Arduino IDE เสียก่อน โดยเราสามารถเข้าไปดาวน์โหลดมาติดต้ัง 
ได้ท่ี https://github.com/RoboticsBrno/ServoESP32 และเมื่อได้เป็นไฟล์ .zip มาแล้ว เราสามารถท่ีจะ ใช้
เมนู Sketch - Include Library - Add .ZIP Library... ช่วยในการติดต้ัง หรือจะแตก zip แล้วก็อปป้ี 
โฟลเดอร์ไปวางไว้ที่ C:\Users\ช่ือผู้ใช้งาน\Documents\Arduino\libraries ก็ได้ หลังจากติดต้ังไลบรารี่ 
(Library) เสร็จแล้ว ก็ลงมือเขียนโค้ดและอัพโหลดโปรแกรม ซึ่งมีรายละเอียดดังนี้ 

 

 
 ทีนี้ก็ถึงเวลาท่ีเราจะมาทดสอบโดยการน าเอาโมดูล PS2 XY Joystick เข้ามาช่วยเป็นตัวบังคับแกน
หมุน ของเซอร์โวมอเตอร์ให้หมุนไปในทิศทางและต าแหน่งองศาต่างๆ กัน เริ่มต้นจากวงจรเดิมให้เราเพิ่มการ
เช่ือมต่อ โมดูลจอยสต๊ิกเข้าไป ตามรูป โดยให้เช่ือมต่อขา VRX ของโมดูล PS2 XY Joystick เข้ากับขา 
GPIO34/ADC1_6 ของบอร์ด ESP32 ส่วนขา +5V ก็ให้ต่อเข้ากับขา VIN ของบอร์ด และขา GND ก็ให้ต่อเข้า
กับขา GND ของบอร์ด 
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การทดลองที่ 4 การควบคุมสเต็ปมอเตอร์ด้วยโมดูลขับ ULN2003 
อุปกรณ์ในการทดลอง 
 1.บอรด์ NodeMCU ESP32 
 2.สเต็ปเปอร์มอเตอร์ พร้อมชุดขับ ULN2003 
 3.สวิตช์เปิด/ปิด 
 4.แผงต่อวงจร 
 5.สายไฟต่อวงจร 
ประกอบวงจรตามรูป 
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 จากการทดลองจะเห็นว่า เริ่มต้นท่ีขาอินพุต GPIO14 จะถูกก าหนดให้มีสถานะเป็น HIGH ด้วยการ
เรียก ใช้งานวงจร Pull-up ท่ีอยู่ภายใน หากในขณะนั้นสวิทช์ปิด (Off) อยู่ จะท าให้สถานะอินพุตท่ีขา GPIO14 
ยังคง เป็น HIGH เมื่อเข้าเงื่อนไขตรวจสอบ จะแสดงข้อความสถานะการหมุนออกทาง Serial Monitor จากนั้น
แกน หมุนของสเต็ปมอเตอร์ก็จะหมุนด้วยความเร็วคงท่ีท่ี 10 รอบต่อนาที (rpm) ไปในทิศทางทวนเข็มนาฬิกา
เป็น จ านวนสเต็ปต่อรอบการหมุนท่ี 2048 สเต็ป หรือ 1 รอบ (360°) หยุดรอเป็นเวลา 1 วินาที ต่อด้วยการ
หมุน กลับมาในทิศทางตามเข็มนาฬิกาครั้งละ 90° จนครบ 1 รอบ (360) เมื่อครบรอบค าส่ังจึงเข้าเงื่อนไข
ตรวจสอบ ถ้าสวิทซ์ยังปิด (Off) อยู่ หรือท่ีขาอินพุต GPIO14 ยังมีสถานะเป็น HIGH อยู่ ก็จะด าเนินการตาม
รอบค าส่ังเดิม ซ้ าอีกครั้ง แต่ถ้าตรวจสอบเงื่อนไขแล้วพบว่า สวิทซ์เปิด (On) จะท าให้ขาอินพุต GPIO14 มี
สถานะเป็น LOW ข้อความสถานะการหมุนจะถูกแสดงออกทาง Serial Monitor จากนั้นแกนหมุนของ
สเต็ปมอเตอร์ก็จะหมุนไป ในทิศทางตามเข็มนาฬิกาเป็นจ านวนสเต็ปต่อรอบการหมุนท่ี 2048 สเต็ป หรือ 1 
รอบ (360°) หยุดรอเป็นเวลา 1 วินาที แล้วต่อด้วยการหมุนกลับมาในทิศทางทวนเข็มนาฬิกาครั้งละ 90° จน
ครบ 1 รอบ (360°) เมื่อครบ รอบค าส่ังจึงเข้าเงื่อนไขตรวจสอบอีกครั้ง การท างานของโปรแกรมจะหมุนวนใน
ลักษณะนี้ไปเรื่อยๆ โดยมีสวิทช์ปิด-เปิดเป็นตัวก าหนดสถานะการท างานของสเต็ปมอเตอร์ 
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