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ค าช้ีแจง ให้ผู้เรียนทุกคนท าการทดลองตามใบงานการทดลองท่ี 10 เรื่องงานโปรแกรมควมคุมเซอร์โว
มอเตอร์ตามข้ันตอนการปฏิบัติงาน 
จุดประสงค์ท่ัวไป 

เพื่อให้มีทักษะการปฏิบัติงานโปรแกรมควมคุมเซอร์โวมอเตอร์ 
จุดประสงค์การเรียนรู้เชิงพฤติกรรม (เพื่อให้ผู้เรยีน.....) 

1. สามารถใช้โปรแกรม Arduino IDE ในการเขียนโปรแกรมภาษา C เบ้ืองต้นได้อย่างถูกต้อง 
2. สามารถใช้งานไมโครคอนโทรลเลอร์ บอร์ด Arduino UNO R3 เบือ้งต้นได้อย่างถูกต้อง 
3. สามารถประกอบและทดสอบควมคุมเซอร์โวมอเตอร์ได้อย่างถูกต้อง 
4. สามารถเขียนโปรแกรมควมคุมเซอร์โวมอเตอร์ได้อย่างถูกต้อง 
5. สามารถประยุกต์ใช้งานไมโครคอนโทรลเลอร์บอร์ด Arduino UNO R3 เบือ้งต้นได้อย่างถูกต้อง 
6. มีกิจนิสัยในการแสวงหาความรู้เพิ่มเติม การท างานด้วยความประณีต รอบคอบและปลอดภัย 

เคร่ืองมือและอุปกรณ์ 
1. โปรแกรม Arduino IDE 1.8.4 หรือสูงกว่า   1 โปรแกรม 
2. สาย USB ส าหรับ Arduino Uno R3   1 เส้น 
3. ชุดทดลอง Arduino Uno R3 พร้อมสายต่อวงจร  1 ชุด 
4. เครื่องคอมพิวเตอร์แบบพกพา    1 เครื่อง 
5. แผงต่อวงจร      1 ตัว 
6. มัลติมิเตอร์      1 ตัว 
7. เครี่องมือประจ าตัว     1 ชุด 

ข้อห้ามและข้อควรระวัง 
1. ไม่เล่นและหยอกล้อกันในเวลาปฏิบัติงาน 
2. ควรระวังไม่วางบอร์ด Arduino Uno R3 หรือชีลต่างๆ บนโต๊ะโลหะหรือท่ีวางท่ีเป็นโลหะเพราะ

อาจเกิดการลัดวงจรของภาคจ่ายไฟได้ 
3. ไม่ควรต่อสายต่อวงจรในบอร์ด Arduino Uno R3 ท้ิงไว้ ควรถอดสายต่อวงจรออกให้หมด 

เพราะผล การทดลองอาจเกิดการผิดพลาดไม่เป็นไปตามทฤษฎีได้ 
4. ไม่ควรถอดสายสายโหลด USB เข้าออกตลอดเวลา เพราะอาจท าให้ภาคจ่ายไฟของบอร์ด 

Arduino Uno R3 เสียหายได้ 
5. ควรระวังเครื่องมือและอุปกรณ์เสียหายจากการปฏิบัติงานไม่ถูกต้องตามข้ันตอนและไม่ปลอดภัย 
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ทฤษฎี 
 เซอร์โวมอเตอร์เป็นมอเตอร์ท่ีสามารถควบคุมการเคล่ือนท่ีไปยงัมุมท่ีต้องการได้ด้วยวงจร ควบคุม
แบบป้อนกลบัภายใน เซอร์โวมอเตอร์ขนาดเล็กนิยมใช้กันมากในเครื่องเล่นบังคับวิทยุ เช่น รถ เรือ 
เครื่องบิน เซอร์โวมอเตอร์ประกอบข้ึนจากส่วนประกอบหลัก ๆ 3 ส่วนคือ  

1. มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงขนาดเล็ก  
2. ชุดเกียร์ทดรอบ  
3. วงจรควบคุม  

 
 

รูปท่ี 10.1 แสดงโครงสร้างเซอร์โวมอเตอร์ 
เซอร์โวมอเตอร์มีคอนเน็คเตอร์ส าหรับต่อใช้งาน 3 ขา โดยใช้ต่อกับแหล่งจ่ายไฟ 2 ขาและอีก 

หนึ่งขาจะใช้ต่อกับสัญญาณควบคุม  เซอร์โวมอเตอร์ใช้ไฟฟ้ากระแสตรงในการท างานมีแรงดันใช้งานอยู่ 
ในช่วง 4-6 โวลต์ (ส าหรับรุ่นก าลังแรงบิดสูงจะใช้แรงดันสูงถึง 12 โวลต์)  การเรียงขาคอนเน็คเตอร์เป็น 
มาตรฐานแบบเดียวกัน มีความต่างกันบ้างตรงสีของสายไฟขึ้นอยู่กับบริษัทผู้ผลิตดังรูปท่ี 10.2 

 
รูปท่ี 10.2 แสดงคอนเน็คเตอร์เซอร์โวมอเตอร์ของแต่ละบริษัท 
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การควบคุมเซอร์โวมอเตอร์ให้เคล่ือนไปยังมุมท่ีต้องการ สามารถท าได้โดยการส่งพัลส์ท่ีมี 
ค่าประมาณ 1 ms - 2 ms ดังรูปท่ี 10.3 โดยสัญญาณของพัลส์ใน 1 ลูกคล่ืนมีคาบเวลาประมาณ 20 ms 
เซอร์โวมอเตอร์สามารถเคล่ือนท่ีต้ังแต่มุม 0 องศาจนถึง 180 องศา (ซึ่งบางต าราอาจกล่าวว่าเคล่ือนต้ังแต่ 
มุม -90 องศาถึง +90 องศา) ซึ่งโครงสร้างของเซอร์โวมอเตอร์ไม่สามารถท่ีจะหมุนท่ีมุมเกินกว่าท่ีก าหนด 
ไว้ได้  ในการใช้งานเซอร์โวมอเตอร์ท่ีมีการรับภาระโหลดอาจจะท าให้ต าแหน่งเคล่ือนได้หากไม่ส่ง 
สัญญาณควบคุมแบบต่อเนื่อง โดยปกติโครงสร้างภายในท่ีเป็นเฟืองทดรอบจะท าการล็อกต าแหน่งไว้ แล้ว
ในระดับหนึ่งแต่ไม่สามารถคงต าแหน่งเดิมไว้ได้หากการต่อใช้งานมีการรับภาระโหลด   ในกรณีท่ี
ต้องการล็อกต าแหน่งจะต้องส่งพัลส์ควบคุมต าแหน่งอย่างต่อเนื่อง 

 
 

รูปท่ี 10.3 แสดงสัญญาณพลัส์ท่ีใชค้วบคุมเซอร์โวมอเตอร์ 
 

การเขียนโคด้โปรแกรมเพื่อใช้ควบคุมการเคล่ือนท่ีของเซอร์โวมอเตอร์สามารถเขียนโค้ดโดยไม่ 
พึ่งไลบรารี่ก็สามารถท าได้ แต่ถ้าใช้ไลบรารี่การเขียนโค้ดโปรแกรมก็ง่ายข้ึนซึ่งไลบรารี่ที่ใช้มีช่ือว่า 
Servo.h เป็นไลบรารี่ที่มาพร้อมกับโปรแกรม Arduino IDE ต้ังแต่ตอนติดต้ังดังนั้นจึงไม่ต้องติดต้ังใหม่ 
สามารถใช้งานได้ทันที 
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ฟังก์ชั่น Arduino ท่ีใช้งานในใบงานการทดลอง 
1. ฟังก์ชั่นก าหนดโหมดการท างานให้กับขาพอร์ต โดยสามารถก าหนดได้ท้ังขาดิจิทัลโดยใส่ 

เพียงตวัเลขของขา (0, 1, 2,…13) และขาแอนาลอกท่ีต้องการให้ท างานในโหมดดิจิทัลแต่ การใส่ขาต้องใส่ 
A น า หน้าซึ่งใช้ได้เฉพาะ A0, A1,…A5 ส่วนขา A6 และ A7 ไม่สามารถใช้งานในโหมดดิจิทัลได้ รูปแบบ
ของฟังก์ช่ันเป็นดังนี้ 
 pinMode(pin,mode);  

pin : หมายเลขขาท่ีต้องการเซตโหมด,mode : INPUT, OUTPUT, INPUT_PULLUP 
2. ฟังก์ชั่นส่งค่าลอจิกดิจิทัลไปยังขาพอร์ต ค่า HIGH เป็นการส่งลอจิก 1 และค่า LOW เป็นการ 

ส่งลอจิก 0 ออกไปยังขาพอร์ต ฟังก์ช่ันนี้จะท างานได้ต้องมีการใช้ฟังก์ช่ัน pinMode ก่อน รูปแบบของ
ฟังก์ช่ันเป็นดังนี้ 

digitalWrite(pin,value);  
pin : หมายเลขขาท่ีต้องการเขียนลอจิกออกพอร์ต ,value : HIGH หรือ LOW 

3. ฟังก์ชั่นหน่วงเวลาหรือฟังก์ชั่นหยุดค้าง การใช้งานสามารถก าหนดตัวเลขของเวลาท่ี ต้องการ
หยุดค้าง ตัวเลขท่ีใส่เป็นตัวเลขของเวลาหน่วยเป็นมิลลิ วินาที ตัวเลขของเวลาท่ีใส่ ได้ สูงสุดคือ 
4,294,967,295 ซึ่งเป็นขนาดของตวัแปร unsigned long รูปแบบของฟังก์ช่ันเป็นดังนี้ 

Delay(ms); ms : ตัวเลขท่ีหยุดค้างของเวลาหน่วยมิลลิวินาที (unsigned long) 
4. ฟังก์ชั่นอ่านสัญญาณแอนาลอก เป็นฟังก์ช่ันท่ีอ่านสัญญาณแอนาลอกท่ีปรากฏอยู่ท่ีขาพอร์ต 

แอนาลอกท่ีต้องการอ่านนั้น ๆ ค่าท่ีอ่านได้จะอยู่ในช่วง 0-1023 ส าหรับแรงดันของสัญญาณ แอนาลอกท่ี 
0-5V ดังนั้น ต้องใช้ตัวแปรที่เป็น int ส าหรับเก็บค่าท่ีอ่านได้ รูปแบบของฟังก์ช่ันเป็นดังนี้ 

analogRead(pin);  pin: ขาพอร์ตแอนาลอกท่ีต้องการอ่านค่าสัญญาณแอนาลอก 
5. ฟังก์ชั่นแปลงช่วงตัวเลข เป็นฟังก์ช่ันท าหน้าท่ีเปล่ียนแปลงค่าท่ีได้รับจากตัวแปรจากช่วง 

ตัวเลขระหว่างค่าหนึ่งถึงอีกค่าหนึ่งไปสู่ช่วงตัวเลขใหม่ท่ีต้องการ 
map(value, fromLow, fromHigh, toLow, toHigh) 
 value : ตัวแปรท่ีต้องการอ่านค่าน ามาเปล่ียนช่วงตัวเลข  

fromLow : ตัวเลขสเกลล่างสุดของค่าจากตัวแปร  
fromHigh : ตัวเลขสเกลสูงสุดของค่าจากตัวแปร  
toLow : ตัวเลขสเกลล่างสุดของค่าท่ีต้องการเปล่ียนไป  
toHigh : ตัวเลขสเกลสูงสุดของค่าท่ีต้องการเปล่ียนไป 
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ฟังก์ชั่นใช้งานของไลบรารี่ Servo.h 
 การใช้งานเซอร์โวมอเตอร์หากใช้ไลบรารี่ช่วยงานจะท าให้สะดวก การควบคุมเซอร์โวมอเตอร์ 
จ านวนหลาย ๆ ตัวพร้อม ๆ กันเขียนโค้ดง่าย ซึ่งไลบรารี่มีมาพร้อมกับโปรแกรม Arduino IDE แล้ว 

ไลบรารี ่ แหล่งดาวน์โหลด 
Servo.h ไม่ต้องดาวน์โหลดเนื่องจากมาพร้อมกับ Arduino IDE 

1.  ฟังก์ช่ันประกาศช่ือเซอร์โวมอเตอร์ ใช้ในการระบุช่ือใช้แทนเซอร์โวมอเตอร์ท่ีใช้งาน รูปแบบเป็น
ดังนี ้

Servo myservo; 
หมายถึง  ต่อไปในโปรแกรมจะใช้ช่ือ myservo ในการเรียกใช้งานเซอร์โวมอเตอร์ท่ีก าลังต่อใช้ 

งานกับ Arduino    
2. ฟังก์ช่ันก าหนดขาเช่ือมต่อ ใช้ก าหนดขาท่ีใช้เช่ือมต่อกับเซอร์โวมอเตอร์รูปแบบเป็นดังนี้ 

.attach(pin); 
pin: ตวัเลขพอร์ตท่ีท าการเช่ือมต่อกับเซอร์โวมอเตอร์  ตัวอย่าง  myservo.attach(9);   หมายถึง เซอร์
โวมอเตอร์ท่ีช่ือว่า myservo มีการเช่ือมต่อท่ีขา D9 

3.  ฟังก์ช่ันส่ังให้เซอร์โวหมุนไปยงัมุมท่ีก าหนด ใช้ส่ังให้เซอร์โวมอเตอร์หมุนไปยงัมุมท่ี ก าหนดซึ่งค่า
มุมท่ีสามารถป้อนอยู่ในระหว่าง 0-180 รูปแบบเป็นดังนี ้

.write(val); 
Val : ตัวเลขมุมท่ีต้องการใหเ้ซอร์โวมอเตอร์เคล่ือนท่ีไป  ตัวอย่าง  myservo.write(45); 

หมายถึง เซอร์โวมอเตอร์ท่ีช่ือว่า myservo เคล่ือนท่ีไปยังมุม 45 องศา 
[ท่ีมา:ครูประภาส สุวรรณเพชร,เอกสารประกอบการอบรม เรียนรู้และลองเล่น Arduino เบื้องต้น  
(ฉบับปรับปรุงคร้ังที่ 1) ,หน้าท่ี 194-197.] 
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ล าดับขั้นการทดลอง 
ตอนที่ 1   เขียนโปรแกรมควบคุมการเคล่ือนท่ีของเซอร์โวมอเตอร์ 

แนวคิดการเรียนรู้ คือ ออกแบบและเขียนโปรแกรมควบคุมการเคล่ือนท่ีของเซอร์โวมอเตอร์ไปท่ี
มุมต่าง ๆ โดยรับค่าจากการหมุนโพเทนธิโอมิเตอร์โดยมีข้ันตอนดังนี้ 
1. ประกอบวงจรควบคุมการเคล่ือนท่ีของเซอร์โวมอเตอร์โดยใช้บอรด Arduino UNO R3 ดังรูปท่ี 10.4 
 

 
(ก) วงจรไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino ท่ีใช้บอร์ดโมดูล Arduino ส าเร็จรูปลงบอร์ดทดลอง 

 
(ข) การต่อวงจรทดลองในโปรแกรมจ าลองการท างาน 

รูปท่ี 10.4 แสดงการต่อวงจรควบคุมการเคล่ือนท่ีของเซอร์โวมอเตอร ์
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2. เปิดโปรแกรม  Arduino IDE จากนั้นพิมพ์โค้ดโปรแกรมควบคุมควบคุมการเคล่ือนท่ีของเซอร์โว
มอเตอร์โดยใช้บอรด Arduino UNO R3 ตามรูปท่ี 10.5 ดังต่อไปนี ้

 

 

 
(ก) ผังงาน 

 
(ข) โค้ดโปรแกรม 

รูปท่ี 10.5 แสดงโปรแกรมควบคุมการเคล่ือนท่ีของเซอร์โวมอเตอร ์
3. บันทึกไฟล์โค้ด ช่ือ Lab10-1 

4. ท าการ Compile โค้ด  Lab10-1 

5. เช่ือมต่อสาย USB กับ บอร์ด Arduino Uno R3  
6. Upload โปรแกรม Lab10-1 ลงบอรด Arduino UNO R3  
7. สังเกตวงจรการท างานและบันทึกผลการทดลอง 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................ 
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8. ค าถามท้ายการทดลองตอนท่ี 1 จากโค้ดโปรแกรม Lab10-1 จงตอบค าถามต่อไปนี้ 
8.1. บรรทัดท่ี 1 ท าหน้าท่ี................................................................................................................ 
8.2. บรรทัดท่ี 2 ท าหน้าท่ี................................................................................................................ 
8.3. บรรทัดท่ี 3 ท าหน้าท่ี................................................................................................................ 
8.4. บรรทัดท่ี 6 ท าหน้าท่ี................................................................................................................ 
8.5. บรรทัดท่ี 10 ท าหน้าท่ี.............................................................................................................. 
8.6. บรรทัดท่ี 11 ท าหน้าท่ี.............................................................................................................. 
8.7. บรรทัดท่ี 12 ท าหน้าท่ี.............................................................................................................. 

ตอนที่ 2  งานท่ีมอบหมาย  
เขียนโปรแกรมควบคุมเซอร์โวมอเตอร์จ านวน 2 ตัวโดยใช้คันโยก (จอยสติก) แบบตัวต้านทาน 

พร้อมท้ังเขียนโค้ดส่ังให้ LED ติดเมื่อกดสวิตช์ท่ีอยู่บนหัวของคันโยก โดยมีเงื่อนไขดังนี้ดังนี้ 
 

  
 

รูปท่ี 10.6 แสดงลักษณะของคันโยก 
 

รูปท่ี 10.7 แสดงการเช่ือมต่อใช้งาน 
 
9. จงเขียนผังงานจากงานท่ีมอบหมาย 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................ 
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10. พิมพ์โค้ดโปรแกรมตามผังงานในข้อท่ี 9 
11. บันทึกไฟล์โค้ด ช่ือ Lab10-2 

12. ท าการ Compile โค้ด  Lab10-2 

13. เช่ือมต่อสาย USB กับ บอร์ด Arduino Uno R3  
14. Upload โปรแกรม Lab10-2 ลงบอรด Arduino UNO R3  
15. สังเกตวงจรการท างานและบันทึกผลการทดลอง 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................ 
สรุปผลการทดลอง 
........................................................................................................................................................ 
........................................................................................................................................................ 
........................................................................................................................................................ 
........................................................................................................................................................ 
........................................................................................................................................................ 
........................................................................................................................................................ 
........................................................................................................................................................ 
........................................................................................................................................................ 
........................................................................................................................................................ 
........................................................................................................................................................ 
........................................................................................................................................................ 
........................................................................................................................................................ 
........................................................................................................................................................ 


