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1o ΕΠΑΛ – Ε.Κ. ΢υκεών -Σομζασ: Ηλεκτρονικισ, Ηλεκτρολογίασ και Αυτοματιςμοφ 
Εκπαιδευτικοί: Μπουλταδάκθσ Στζλιοσ – Καςάμπαλθσ Στζλιοσ 
 

Μάθημα: Αιςκθτιρεσ-Ενεργοποιθτζσ:   Έλεγχοσ SERVO ΡΟΜΠΟΣΟΒΡΑΧΙΟΝΑ 
 
΢τόχοι:  
α) κατανόθςθ του προγραμματιςμοφ με κλάςεισ-βιβλιοκικεσ όπωσ θ Servo και με αντικείμενα τθσ 
κλάςθσ 
β) κατανόθςθ του τρόπου λειτουργίασ κινθτιρα servo 

 
Σα Τλικά που θα χρειαςτοφμε: 

1. Πλακζτα Arduino Uno, 4 RC (hobby) servo motor και 4x ποτενςιόμετρο π.χ. 10KΩ, 22ΚΩ  

 
Σο Aντικείμενο τησ άςκηςησ: 
Με τζςςερα ποτενςιόμετρα δθμιουργοφμε τζςςερισ διαφορετικζσ μεταβαλλόμενεσ αναλογικζσ τάςεισ 
που διαβάηονται από το μικροελεγκτι αντίςτοιχα ςτουσ αναλογικοφσ ακροδζκτεσ Α1-Α4. Στθ ςυνζχεια ο 
μικροελεγκτισ δθμιουργεί τζςςερα διαφορετικά ςιματα PWM ςτουσ ψθφιακοφσ ακροδζκτεσ 3,6,9,10 

που ζχουν τθν ζνδειξθ ~ και ζτςι κακορίηονται οι γωνίεσ ςτροφισ τεςςάρων διαφορετικϊν servo motors 
που μπορεί να είναι ενςωματωμζνα ςτο ςκελετό ενόσ απλοφ ρομποτοβραχίονα. 
 
Βήμα 1ο: Τι πρζπει να γνωρίηουμε: 
Μποροφμε να ανατρζξουμε ςτισ πλθροφορίεσ των παρακάτω Φφλλων Έργου: 

 ΦΩΣΑ ΟΔΟ΢ΗΜΑΝ΢Η΢ ΣΕΧΝΙΚΩΝ ΕΡΓΩΝ (αναλογική ζξοδοσ FADING).doc  για να δοφμε τισ είναι το 
ςιμα PWM και πωσ παράγεται ςτουσ ψθφιακοφσ ακροδζκτεσ τθσ πλακζτασ Arduino UNO με τθν 

ζνδειξθ ~   

 Ζλεγχοσ SERVO MOTOR.doc για να δοφμε πωσ ελζγχουμε ζνα servo motor 

 Οδηγίεσ εγκατάςταςησ και χρήςησ του Arduino Software (IDE) 1_6_6.doc το περιβάλλον ςυγγραφισ 
κϊδικα και προγραμματιςμοφ τθσ πλακζτασ Arduino Uno. 

 ΠΡΟ΢ΟΧΗ: πρϊτα κατεβάηουμε το πρόγραμμα ςτθν πλακζτα Arduino Uno ςυνδζοντασ το καλϊδιο 
USB μεταξφ τθσ πλακζτασ και του Η/Υ. Στθ ςυνζχεια αποςυνδζουμε τον Η/Υ από τθν πλακζτα 
Arduino Uno αφαιρϊντασ το καλϊδιο USB και τροφοδοτοφμε τθν πλακζτα Arduino Uno από DC 
τροφοδοτικό με τα κατάλλθλα καλϊδια ϊςτε να μποροφν να οδθγθκοφν και τα τζςςερα servo 
motors ταυτόχρονα, όπωσ ςτο παρακάτω ςχζδιο. 
(** To ςχζδιο ζγινε με το πρόγραμμα Fritzing) 
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Βήμα 2ο: Γράφουμε τον παρακάτω κϊδικα και τον κατεβάηουμε ςτθν πλακζτα Αrduino UNO μζςω του 
καλωδίου USB. Αφοφ φορτωθεί ο κώδικασ ςτο μικροελεγκτή αποςυνδζουμε τον Η/Τ από την πλακζτα 
ώςτε να αποφφγουμε προβλήματα ςτισ θφρεσ USB του από τισ διαφορετικζσ γειώςεισ. 
 
#include <Servo.h>   // θορηώλοσκε ηε βηβιηοζήθε Servo γηα ηολ  

   // έιεγτο ζερβοθηλεηήρα servo motor 

 

 

Servo serv1;  // δεκηοσργούκε έλα αληηθείκελο ηες θιάζες Servo κε ηο  

         // όλοκα  serv1.Από εδώ θαη πέρα ηο αληηθείκελο 

   // serv1 ζα ιεηηοσργεί κε ηης ίδηες εληοιές ποσ  

   // ζσκπερηιακβάλοληαη ζηε βηβιηοζήθε θιάζε Servo.  

   // To ίδηο ηα θάλω θαη γηα ηα σπόιοηπα ηρία servo motors  

     

   

int potpin1 = A1;      // ορίδω ζε ποηα αλαιογηθή είζοδο(pin) ζα ζσλδέζω  

   // ηο ποηελζηόκεηρο 1 γηα ηο servo motor 1, 

   // δειαδή ηελ είζοδο Α1 

 

int val1;   // ορίδω ηε κεηαβιεηή val1 ποσ ζα παίρλεη ηης ηηκές  

   // από ηο ποηελζηόκεηρο 1.  

 

Servo serv2;  // δεκηοσργούκε έλα αληηθείκελο ηες θιάζες Servo κε ηο  

         // όλοκα  serv2 γηα ηο servo motor 2 

 

int potpin2 = A2;     // ορίδω ζε ποηα αλαιογηθή είζοδο(pin) ζα ζσλδέζω  

   // ηο ποηελζηόκεηρο 2 γηα ηο servo motor 2, 

   // δειαδή ηελ είζοδο Α2 

 

int val2;   // ορίδω ηε κεηαβιεηή val2 ποσ ζα παίρλεη ηης ηηκές  

   // από ηο ποηελζηόκεηρο 2.  

 

Servo serv3;  // δεκηοσργούκε έλα αληηθείκελο ηες θιάζες Servo κε ηο  

         // όλοκα  serv3 γηα ηο servo motor 3 

 

int potpin3 = A3;      // ορίδω ζε ποηα αλαιογηθή είζοδο(pin) ζα ζσλδέζω  

   // ηο ποηελζηόκεηρο 3 γηα ηο servo motor 3, 

   // δειαδή ηελ είζοδο Α3 
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int val3;   // ορίδω ηε κεηαβιεηή val3 ποσ ζα παίρλεη ηης ηηκές  

   // από ηο ποηελζηόκεηρο 3.  

 

 

Servo serv4;     // δεκηοσργούκε έλα αληηθείκελο ηες θιάζες Servo κε ηο  

         // όλοκα  serv4 γηα ηο servo motor 4 

 

int potpin4 = A4;      // ορίδω ζε ποηα αλαιογηθή είζοδο(pin) ζα ζσλδέζω  

   // ηο ποηελζηόκεηρο 4 γηα ηο servo motor 4, 

   // δειαδή ηελ είζοδο Α4 

 

int val4;   // ορίδω ηε κεηαβιεηή val4 ποσ ζα παίρλεη ηης ηηκές  

   // από ηο ποηελζηόκεηρο 4.  

 

 

void setup(){ 

serv1.attach(9);       // κε ηελ εληοιή attach ηες θιάζες Servo 

   // δειώλω όηη ηο αληηθείκελο serv1 ζα παίρλεη ζήκα  

   // από ηολ αθροδέθηε 9 ηες πιαθέηας Arduino Uno. 

   // Σσλδέω δειαδή ηο πορηοθαιί θαιώδηο ηοσ ζερβοθηλεηήρα 

   // ζηελ σποδοτή ηοσ Arduino Uno ~9  
     

serv2.attach(10);      // κε ηελ εληοιή attach ηες θιάζες Servo 

   // δειώλω όηη ηο αληηθείκελο serv2 ζα παίρλεη ζήκα  

   // από ηολ αθροδέθηε 10 ηες πιαθέηας Arduino Uno. 

   // Σσλδέω δειαδή ηο πορηοθαιί θαιώδηο ηοσ ζερβοθηλεηήρα 

   // ζηελ σποδοτή ηοσ ArduinoUno ~10  
 

serv3.attach(3);       // κε ηελ εληοιή attach ηες θιάζες Servo 

   // δειώλω όηη ηο αληηθείκελο serv3 ζα παίρλεη ζήκα  

   // από ηολ αθροδέθηε 3 ηες πιαθέηας Arduino Uno. 

   // Σσλδέω δειαδή ηο πορηοθαιί θαιώδηο ηοσ ζερβοθηλεηήρα 

   // ζηελ σποδοτή ηοσ ArduinoUno ~3  
 

serv4.attach(6);       // κε ηελ εληοιή attach ηες θιάζες Servo 

   // δειώλω όηη ηο αληηθείκελο serv4 ζα παίρλεη ζήκα  

   // από ηολ αθροδέθηε 3 ηες πιαθέηας Arduino Uno. 

   // Σσλδέω δειαδή ηο πορηοθαιί θαιώδηο ηοσ ζερβοθηλεηήρα 

   // ζηελ σποδοτή ηοσ ArduinoUno ~6  
} 

 

 

void loop(){ 

 

 val1 = analogRead(potpin1);// δηαβάδω ηελ αλαιογηθή ηάζε από ηο potentiometer1 

        // ποσ είλαη ζε θιίκαθα από 0 έως 1023 ιόγω Α/D 

 

 

 val1 = map(val1,0,1023,0,180);  // αιιάδω ηελ θιίκαθα ηες κεηαβιεηής val1 

      // από 0-1023 ζε θιίκαθα 0-180 ζηελ οποία  

      // είλαη ε γωλία περηζηροθής ηοσ servo motor1 

 

 serv1.write(val1);      // κε ηελ εληοιή write ηες θιάζες Servo ζηρέθω ηο 

     // αληηθείκελο serv1 ζε γωλίες 0-180 

       

 delay(15);             //θαζσζηέρεζε 15 ms ώζηε λα θηάζεη ζηε ζέζε ηοσ 

    // ηο servo motor1 

 

    // επαλαιακβάλω ηης παραπάλω εληοιές θαη γηα ηα  

    // αληηθείκελα serv2, serv3, serv4 

 

 val2 = analogRead(potpin2);   
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 val2 = map(val2,0,1023,0,180);       

 serv2.write(val2);                

 delay(15);  

   

 val3 = analogRead(potpin3);       

 val3 = map(val3,0,1023,0,180);    

 serv3.write(val3);                

 delay(15); 

   

  val4 = analogRead(potpin4);        

  val4 = map(val4,0,1023,0,180);     

  serv4.write(val4);                

  delay(15); 

} 

 

 
ΚΑΛΗ ΕΠΙΣΤΧΙΑ 

 


