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1o ΕΠΑΛ- Ε.Κ. Συκεϊν -Τομζασ: Ηλεκτρονικισ, Ηλεκτρολογίασ και Αυτοματιςμοφ 
Εκπαιδευτικοί: Μπουλταδάκθσ Στζλιοσ – Καςάμπαλθσ Στζλιοσ 
 

Μάθημα: Αιςκθτιρεσ-Ενεργοποιθτζσ:   Ζλεγχοσ SERVO MOTOR  
 
Στόχοι:  
α) κατανόθςθ του προγραμματιςμοφ με κλάςεισ-βιβλιοκικεσ όπωσ θ Servo και με αντικείμενα τθσ 
κλάςθσ 
β) κατανόθςθ του τρόπου λειτουργίασ κινθτιρα servo 

 
Τα Υλικά που θα χρειαςτοφμε: 

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

 
Το Aντικείμενο τησ άςκηςησ: 
Με ζνα ποτενςιόμετρο δθμιουργοφμε μια μεταβαλλόμενθ αναλογικι τάςθ θ οποία διαβάηεται από το 
μικροελεγκτι. Στθ ςυνζχεια ο μικροελεγκτισ δθμιουργεί ζνα ςιμα PWM με το οποίο κακορίηεται θ 
γωνία ςτροφισ του servo motor 
 
Βήμα 1ο: Τι πρζπει να γνωρίηουμε: 
α) H βιβλιοκικθ Servo μασ βοθκάει ςτον προγραμματιςμό του ελζγχου ενόσ ςερβοκινθτιρα (Servo 
Motor) όπωσ εκείνουσ που χρθςιμοποιοφνται ςτο ραδιομοντελιςμό (RC-Hobby servo motor) από τθν 
πλακζτα Arduino. H ενςωμάτωςθ ςτον κϊδικα τθσ βιβλιοκικθσ Servo γίνεται με τθν εντολι #include ι 
μζςω τθσ διαδρομισ Σχζδιο(Sketch)/Συμπερίληψη Βιβλιοθήκησ. Στθ ςυνζχεια γράφουμε κϊδικα 
αντίςτοιχο με εκείνο τθσ Κλάςθσ / Αντικειμζνων Κλάςθσ ςτθ γλϊςςα C++.  Ζτςι ςτον κϊδικα που κα 
γράψουμε δεν κα κάνουμε χριςθ των εντολϊν pinmode(pin, input/outpout) και analogwrite(pin, value) 
αλλά κα χρθςιμοποιιςουμε ενςωματωμζνεσ ςυναρτιςεισ - εντολζσ τθσ βιβλιοκικθσ Servo που τισ 
βρίςκουμε ςτθ διεφκυνςθ https://www.arduino.cc/en/Reference/Servo 
 
β) Ο ςερβοκινθτιρασ  διακζτει ςφςτθμα από γρανάηια (integrated gears) και ζναν άξονα (shaft) που 
μπορεί να ελεγχκεί με ακρίβεια. Tα πιο ςυνθκιςμζνα servo motors επιτρζπουν ο άξονασ να τοποκετείται 
ςε διάφορεσ γωνίεσ, ςυνικωσ μεταξφ 0 και 180 μοιρϊν. To servo motor που χρθςιμοποιοφμε ζχει τρείσ 
ακροδζκτεσ: 

 Κόκκινο :για +5 Volts 

 Μαφρο : για γείωςη 

 Πορτοκαλί : για ςφνδεςθ του ςιματοσ PWM από ζναν αντίςτοιχο ψθφιακό ακροδζκτθ τθσ 

πλακζτασ Arduino UNO με τθν ζνδειξθ ~  (** To ςχζδιο ζγινε με το πρόγραμμα Fritzing) 

https://www.arduino.cc/en/Reference/Servo
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Ανάλυςθ του κϊδικα που κα γράψουμε: 
1) Διαβάηουμε μια μεταβαλλόμενθ αναλογικι τάςθ ςτθν αναλογικι είςοδο Α0 του Arduino UNO 
από το ποτενςιόμετρο που αντιςτοιχεί ςε επίπεδα κβάντιςθσ 0-1023 (0-5 Volts) με τθν εντολι val = 
analogRead(analogPin);  

2) Μετατρζπουμε τθν τιμι val με εφροσ τιμϊν από 0-1023 ςε τιμζσ με εφροσ τιμϊν 0-255 με τθν 
εντολι val = map(val, 0, 1023, 0, 180) ; ϊςτε να είναι ςυμβατι με τισ τιμζσ με τισ οποίεσ λειτουργεί το 
servo motor.  

3) Στζλνουμε ςτθν  ζξοδο PWM (ψθφιακζσ ζξοδοι με το ςφμβολο ~) που ςτθν περίπτωςι μασ είναι 

ο ψθφιακόσ ακροδζκτθσ 9, ζνα τετραγωνικό παλμό με διάρκεια 0-180 (0-5 Volts) με τθν εντολι 
myservo.write(val) ;.  Για κυμθκοφμε τι είναι το ςιμα PWM μποροφμε να ανατρζξουμε ςτο Φφλλο Ζργου:  
«ΦΩΤΑ ΟΔΟΣΗΜΑΝΣΗΣ ΤΕΧΝΙΚΩΝ ΕΡΓΩΝ (αναλογική ζξοδοσ FADING).doc»  
 
Βήμα 2ο: Γράφουμε τον παρακάτω κϊδικα: 
 
#include <Servo.h>     // θορηώλοσκε ηε βηβιηοζήθε Servo γηα ηολ  

   // έιεγτο ζερβοθηλεηήρα servo motor 

 

Servo srvmotor1;      // δεκηοσργούκε έλα αληηθείκελο ηες θιάζες Servo κε ηο  

         // όλοκα  srvmotor1.Από εδώ θαη πέρα ηο αληηθείκελο 

   // srvmotor1 ζα ιεηηοσργεί κε ηης ίδηες εληοιές ποσ  

   // ζσκπερηιακβάλοληαη ζηε βηβιηοζήθε θιάζε Servo. Αλ έτω  

   // θαη δεύηερο ζερβοθηλεηήρα δεκηοσργώ θαη δεύηερο  

   // αληηθείκελο srvmotor2κε ηελ εληοιή Servo srvmotor2; 

   // θαη ζηε ζσλέτεηα αληηγράθω ηης ίδηες εληοιές ειέγτοσ  

   // γηα ηο αληηθείκελο srvmotor2    

 

int potpin = 0;   // ορίδω ζε ποηα αλαιογηθή είζοδο(pin) ζα ζσλδέζω  

   // ηο potentiometer, δειαδή ηελ είζοδο Α0 ηοσ ArduinoUno 

 

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

   // από ηο potentiometer. Οη ηηκές ασηές ζα έτοσλ εύρος  

   // από0-1023 ιόγω ηοσ 10 bit Α/D κεηαηροπέα ηες  

   // αλαιογηθής ηάζες ποσ εθαρκόδεηαη ζηολ αλαιογηθό  

   // αθροδέθηε A0  

 

void setup() { 

 srvmotor1.attach(9);  // κε ηελ εληοιή attach ηες θιάζες Servo 
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   // δειώλω όηη ηο αληηθείκελο srvmotor1 ποσ αληηζηοητεί  

   // ζηο ζερβοθηλεηήρα κοσ ζα παίρλεη ζήκα από ηολ  

   // αθροδέθηε 9 ηες πιαθέηας ArduinoUno. Σσλδέω δειαδή  

   // ηο πορηοθαιί θαιώδηο ηοσ ζερβοθηλεηήρα ζηελ σποδοτή  

   // ηοσ ArduinoUno ~9 
 } 

 

void loop() { 

  val = analogRead(potpin); // δηαβάδω ηελ αλαιογηθή ηάζε από ηο potentiometer 

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

 

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

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

         //είλαη ε γωλία περηζηροθής ηοσ servo motor 

 

  srvmotor1.write(val);  // κε ηελ εληοιή write ηες θιάζες Servo ζηρέθω ηο 

     // αληηθείκελο srvmotor1 (δειαδή servo motor) ζε 

     // γωλίες 0-180  

 

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

    // ηο servo motor 

} 

ΚΑΛΗ ΕΠΙΤΥΧΙΑ 


