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��%%����&���������
�%�' �()��*+ก,�ก���-�%��.�%�/��'�������'0�
1�,���0ก��.�% Arduino ��
��
��ก�'9�#9�ก���-�0.�ก� 0�
�()��(�:��;��<=ก����#�%0.�ก�9�%��������ก���0�
��%ก������>#��ก��ก<#1�� 
0.�ก���&��?�ก��������>#������#����������=�;># >�@=��ก����
���@�A�ก;�������������'�()���=%�-����%9�
�<���BB�	;CCD�0��>�A����;���%�/��'�������' �()��������ก������.�%�/��'�������';�9���*��%��)�
�-�0��=%����#�%ก�� 0�
 �-�9�#0.�ก�����������A�������;># 

@�ก���>��% 0.�ก����������)���;��;>#��=�%����
���E�1�(�������=�ก��ก��9�#���F�����'������'
;�������������' Arduino �������=%����'(��0��>�A����;>#������ก�=� ;�������������'�)�� ��=� PIC 0�
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Servo Robotic Articulated Arm with 

Arduino AVR Controller 
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'��*�  

��)��%A�ก9��LAA������=����';>#�.#����ก����.#�%ก��ก��>-��%�����.�%���,�'��ก.+&� >���� ��=����'������
0�=%���1��
9�%��������ก��� �(��������
>�ก���� 9�#�-�%����������%������� ��%ก������ >#��ก<#1�� ��)�
0�#ก�
���%��#�%��=����'�-�������?��()���ก�����,�' >����9A�-���B9�ก����#�%��=����'��&�����%��)��%�)� 1. �=��.�%
ก�;กก���-�%�� 2. �=���������#����������>���&%��%�=�� A
�#�%�-�%����>��#�%ก����=����'A+%A
����
���E�1�( 
>���=����'�<ก0�=%��ก��?� 2 ��
�1������ก,	
ก��9�#%�� �)� 1. ��=����'���>�����>��&%��<=ก����� (Fixed Robot) 
��?���=����'���;�=���������)������;�;��;>#>#�������% ����ก,	
��?�0.�ก�������.���0�
���)���;��;>#��(�

0�=�
.#��=�1��9������ก�-�;�9�#9��%%��������ก��� ��=� �%%����
ก�������' 2. ��=����'���>������)������;># 
(Mobile Robot) ��=����'��
�1���&A
0�ก�=�%A�ก��=����'�����>��&%��<=ก������(��
��������)������;���;>#>#�������%
>�ก��9�#�#���)�ก��9�#.� [1] 

0�=��)��%>#���LAA������?����.�%������ก��� ��=����'���>�����>��&%��<=ก����� A+%������A-���?���=�%��ก9�
%��������ก���9�ก���-��������0.�ก���9�#�()���(���@���0�
��%ก������>#��ก��ก<#1��A+%�#�%/)&�0.�
��=����'�-���FA�<� /+�%A
�������=��.#�%�<%0�
���ก�	'��%�=��กF9�#�#�����ก������A-���?� ��=� ;������������'���
�������<% ������' 0�
 ;Y>����ก ��?��#�0�=���%�'ก������%�'ก�(�����9�#���>����ก�	'���9�#9�ก���-��=��.�%
ก�;กก���-�%����������<ก ��=� �/��'�������' (Servo Motor) �������	��������0�%��>�<% ����9��-�0��=%�%*����
0�=��-�0�
9�#(��%%����-� 9��[,\��/��'�������'��?�������'��������BB�	(���'>�A������?�ก��������  ก������ 
0�=��BB�	>�A�������;>#A�ก����'(��.�%;�������������'��%;�=������������(��-�9�#�/��'�������'����ก��
���� 0�
�=%@�9�#ก����#�%0.�ก�>#���/��'�������' ��%;�=����
���E�1�( ��ก��&%�����,����ก��������#�%
;�������������'�()��ก��0.=%.����%ก�����>��&�;>#�ก�>.+&�����ก��� >�;�������������'�����.��>��Fก
0�
�����<ก���@���>� ���,�� Atmel /+�%����
ก��%������>#�� 0�
��0ก�����9�#������;�=������/��/#��
���)��;�������������'0���ก=� 

�	
@<#A�>�-�A+%��������9A���A
*+ก,�ก���-�%��.�%�/��'�������'0�
;�������������'Arduino 
�-���0ก#;.0�
�������%�LB��0.�ก�����-�>#���/��'�������'�������ก������0�
(�:������������.�%0.�ก�9�
>#���=�% ^ �()���=%@�9���)��%.�%����0�=��-�9�ก���������
��0�
�������-�;���
��ก�'9�#;>#9�������=�;� 
[1-2] 
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���กก���*�D���'�E�D+���D���ก� 
���กก���*�D���'�E�D+� 
 

 
 

�<���� 1 Flowchart ก���-�%��.�%0.�ก� 
 

��)���������d>���)��% Arduino A
�-�ก�����0�%>��A�กก�������=�>#�� ����#����������=�;>#��;���
���@�
�()���-�����?��=�������#�.�%��>�-����% ���%A�ก Arduino ��
���@��=����(�����;>#���0�#� Arduino กFA
�-�ก��
��
����%)���;..�%�-����%����.���;�# �=%��BB�	����'(����ก���()����?���BB�	9�ก������������'�������' 
0�
��)���#�%ก��9�#�/��'�������'����;�9���*��%����#�%ก�� กF��������������#���=�������=�;>#��ก���&% >�
0�>%.�&����ก���-�%��>�%�<���� 1 

 
.��������������" Arduino 
Arduino ��?����'>;�������������' >�9�# AVR .��>��Fก��?������
���@�0�
���%%�� ����


�-������-�;�9�#9�ก��*+ก,�������<#�
��;�������������' 0�
 �-�;���
��ก�'9�#%���ก����ก��ก��������
���ก�	' Input / Output �=�% ^ ;>#��ก��� ��&%9�0�������?�ก���-�%������>�������
 ��)� ��)����=����%%���=��ก��
���ก�	'�)�� ^ ��=� ���(������' PC ��&%��&กF��)��%��A�ก�=� Arduino ��������ก����)����=�ก�����ก�	' Input / 
Output �=�% ^ ;>#��ก�����&%0�� Digital 0�
 Analog ��=� ก������=�A�ก����/' ��)� ���ก�	'���AA�� (Sensor) 
0���=�% ^ ���;��+% ก�����������ก�	' Output �=�% ^ ��&%0�= LED ���>;C �/��'�������' �����' n�n >��
��
Y��'>0��'.�% Arduino ��������#�%0�
��
ก��.+&�9�#%��;>#��% >� Arduino ��A�>�>=� 9���)��%.�%����%=���=�
ก��(�:����0ก��0�
����ก���.#��<������&%�����=�%�=�% ^ 9�#9�#��?�0����%9�ก��*+ก,�������<#��?�A-������ก 

;�= 

9�= 

Arduino ��
���@� 

A�ก���-�%�� 

�-�0��=%ก������
.�%������' 

������>#��          
����#����� 
�����=�;># 

������#� 

�=���=����(�� 
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��)��%A�ก Arduino ��?��
��ก��(�:��;�������������'0�� Open Source /+�%��ก����(��('��ก����=�% ^ ���
�ก����.#�%��ก���@�0(�=9�#;>#����<#��?��
�
 ^ �����&%ก����d>�@� Source Code 0�
�����=�%�=�% ^ 9�#@<#9�#0�

�-�;�*+ก,��>��%9�#%��ก����ก��� [3] >����'> Arduino ����ก,	
>�%�<���� 2 

 
�<���� 2 ���'>;������������' Arduino ATMEGA32-16PU 

 
���กก���*�D����D�,��"�������" 
ก��������ก���-�%��.�%�/��'�������'�-�;>#>� ก���D����BB�	����ก�#�%(���' 9�#ก���/��'�

������' /+�%�-�0��=%0�
��*��%ก���������.�%�/��'�������'A
0��@�����.��>.�%����ก�#�%(���'��&� ^ 
>�����;�0�#�����ก�#�%.�%��BB�	(���'A
��A�>9�#�#�%��% 3 A�> >�%�<���� 3 

 
 

�<���� 3 ก���������-�0��=%.�%�/��'�������' 
 
A
��F�;>#�=���BB�	(���'���9�#9�ก���������-�0��=%ก�����)������.�%�/��'�������'��&� A
���=��������

�%���ก�� 50 Hz. >����������.�%��BB�	 20 ms. >�ก�������-�0��=%ก�����)������.�%�/��'�������' ��&�A

9�#ก�������=�����ก�#�%.�%(���'�����?� HIGH /+�%���=���<=�
��=�% 1.0 ms. �+% 2.0 ms. >���
��	 >��=�����
ก�#�%(���' LOW 0�
 HIGH ���ก��0�#�A
���=���=�ก�� 20 ms. (�>� /+�%�#���>�-�0��=%ก�����)������.�%�/��'�
������' ��?� 90y A
;>#�=� 

��BB�	����ก�#�%(���'.��> 1.5 ms. A
������9�#�/��'�������'����;���<=����-�0��=%ก+�%ก��%.�%ก��
���)������ ��)� ��� 0y 

Period 20 ms 
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��BB�	����ก�#�%(���'.��> 1.0 ms. A
������9�#�/��'�������'����;���<=����-�0��=%/#����>.�%ก��
���)������ ��)���� z90y 9���*��%����.F���{�ก� 

��BB�	����ก�#�%(���'.��> 2.0 ms. A
������9�#�/��'�������'����;���<=����-�0��=%.����>.�%ก��
���)������ ��)���� +90y  9���*��%����.F���{�ก� 

�=��ก�����A
������9�#�/��'�������'������?�����)�� ^ ��&�กF�������-�;>#>�ก�������=�(���'9�#���(��E'
ก���-�0��=%��������#�%ก�� ��=� �#��#�%ก��9�#����;������� z 45y ���กFA
�#�%�D����BB�	(���'���������ก�#�% 
1.25 ms. ��?��#� 0�
��BB�	(���'��&A
�#�%A=��9�#�/��'�������'��ก ^ 20 ms. (Period) �()����ก,��1�(
�-�0��=%;�# >����กก���-�%��.�%�/��'�-������' A
��*��ก��������������=�%����.�%����ก�#�%(���'���A=��
9�#ก���/��'�������'��%.���BB�	������ ก���=�����.�%�%A� RC .�%���'>������9����.�%�/��'�������'
/+�%�=�����.�%�%A� RC ��& A
��ก���������0��%���ก������.�%�/��'�������' ��)��%A�ก����#����������=�.�%
A%A� RC 1��9�����/��'�������'A
�<ก�+>��>��<=ก��0ก�����.�%�/��'�������' ��)���/��'�������'����A
�-�9�#
�=������#����%�������0��%��?�@��-�9�#�=�����.�%�%A� RC 1��9��������0��%���;�>#��>�.	
�������D��
��BB�	(���'9�#ก���/��'�������'��%.���BB�	��������&� ��BB�	(���'A
�<ก�-�;������������ก���=�����
.�%�%A� RC �#��=���&% 2 ;�=��=�ก���/��'�������'กFA
����A��=�.�%����#������������0��%0�#��-�9�#�=�����.�%
�%A� RC ��=�ก����BB�	(���'��%.������� (Control -line) �/��'�������'A+%A
���>����[3] 

 
���D��+�D���ก� 
0.�ก�A
���=�����)���;�������-�0��=%A+%A-���?��#�%A-�0�ก�-�0��=%ก����%�/��'�������'>�%�<���� 4 
 

 
�<���� 4 ��%��#�%0.�ก�0�
�-�0��=%.�%�/��'�������' 

 
 
 
 
 
 
 

1 

2,3 

4 

5 

6 
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ก���*������ก����ก��F�+D����D���ก� 
ก���-���	�()���� ก�
0�;CCD��������
��ก��0.�ก� >�ก���=�0.�ก���?�ก���=�0���%A�.��� >�%�<�

��� 5 

 
 

�<���� 5 ก���=��/��'�������'0���%A�.��� 
 

�/��'�������'9�#ก�
0�;CCD�.	
�-�%�����0�%>��;CCD�   6 V. ��
��	 0.45-0.5 A. /+�%0.�ก�9�#�/��'�
������'��?�������)���;��.�%0.�ก�A-���� 6 ��� A
;>#ก�
0�;CCD���&%�%A�>�%�=�;���& 

1 2 3 4 5 6
= + + + + +

t
I I I I I I I  (1) 

 

A�กก���-���	 A
;>#   2.7 3
t
I A≈ −  

 
ก���*�������E*����ก��D��G��
 ���ก�	ก.(+ 
ก���-���	���&-����ก.�%��������0.�ก�������A����)��ก.+&�;>#��&� A
9�#�[,\���)��%0�%0�
ก\ก��

���)������.�%������ >�9�#(�A��	�ก���-���	0�%��>�()�����&-����ก.�%����� >�%�<���� 6 [4-6] 
 

 
 

�<���� 6 ก���-���	��0�%��> 
 
A�ก1�(��� 6 �������-���	;>#>�%��ก����� 2 

( ) ( )1 2 2 1 1
T L A L W= × + ×  (2) 

 
�H��ก����
	��*��� D�
 F�+F�ก����'��� 
Arduino ��ก��(�:��1�,����9�#9�ก���������()�������.#�9A%=��0�
ก
��>��> 0�
 9�()&�������/�

.#�����0�����)��%�)��-�����ก���-�%���=��ก��0�
��>���< ��������)����=�ก��Y��'>0��' Arduino                ���A

�-�ก����(��>��0ก��;># 
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/�C�'0��'�.���>� Arduino A
����ก�=� ��ก�/' (Sketch) >�%�<���� 7 ��ก�/'���=���&�������.���9��= 0ก#;. 
��)��.���0�����;># ()&�����=�����/�9�#A
������>��F� (Comment) 0�>%����
��)�0�>%.#�@�>(��>���/�
A
0�>%@�.#������������
 Arduino �����&%.#�����  @�>(��>������<�	'0�
.#��<��)�� ^ 

 

 
 

�<���� 7 ��#���0ก�� Arduino Alpha 
 
�*��� D�
 F�+��'��� 
 ��?� Source Code ���������0.�ก� 

#include <Servo.h> 
Servo servo1; 
Servo servo2; 
Servo servo3; 
Servo servo4; 
Servo servo5; 
Servo servo6; 
int val1=0; 
int val2=1; 
int val3=2; 
int val4=3; 
int val5=4; 
int val6=5; 
void setup() 

{ 
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servo1.attach(2); 
servo2.attach(3); 
servo3.attach(4); 
servo4.attach(5); 
servo5.attach(6); 
servo6.attach(7); 
} 
void loop() 
{ 
val1= analogRead(0); 
val1 = map(val1, 0, 1023, 0, 179); 
servo1.write(val1); 
val2= analogRead(1); 
val2 = map(val2, 0, 1023, 0, 179); 
servo2.write(val2); 
val3= analogRead(2); 
val3 = map(val3, 0, 1023, 0, 179); 
servo3.write(val3); 
val4= analogRead(3); 
val4 = map(val4, 0, 1023, 0, 179); 
servo4.write(val4); 
val5= analogRead(4); 
val5 = map(val5, 0, 1023, 0, 179); 
servo1.write(val5); 
val6= analogRead(5); 
val6 = map(val6, 0, 1023, 0, 179); 
servo6.write(val6); 
} 
delay(15); 
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I�ก���(��D 
ก���(��D���������GF�ก��	ก��G� 
ก���>��%��&��?�ก��0�>%.�>A-�ก�>.�%0.�ก��/��'�-������' A�กก���-���	>�%��ก����� 4 A
;>#ก��

A-���%>�%�<���� 8 

 
 

�<���� 8 ก���-���	���&-����ก.�%��������0.�ก��������ก;># 
 

1
T =  0�%��>.�%�/��'�������'  
����#� TowerPro ��=� MG995 A-���� 2 ��� 

( )10kg. / cm. 2= ×  
20kg. / cm.=  

(3) 

( ) ( ) ( ) ( ) ( )1 5 3 4 3 3 2 2 2 1 1

4

6

T L W L A L W L A L W

A

L

− × − × − × − × − ×
=

 
(4) 

( ) ( ) ( ) ( ) ( )20 46 0.001 40 0.055 30 0.001 20 0.055 10 0.001

52

− × − × − × − × − ×
=

 
0.3195 kg.=  

 
A�กก���-���	���������=��&-����ก���0.�ก��������ก;>#��=�ก�� 0.3195 kg. ��)� 319.5 g. >�ก���ก

�����9�#�<%A�ก()&���
��	  20 cm. 0�
�(����&-����ก���&%�
 50 g. ;>#@�ก���>��% >�%����%��� 1 
 
����%��� 1 0�>%����������9�ก���ก����� 

�&-����ก.�%����� 
���&%��� 

50 g. 100 g. 150 g. 200 g. 250 g. 300 g. 350 g. 400 g 

1 � � � � � � � � 

2 � � � � � � � � 

3 � � � � � � � � 

4 � � � � � � � � 

5 � � � � � � � � 
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@�ก���>��% ����������9�ก���ก����� 0.�ก��������ก�����������&-����ก;>#��
��	 300 z 350 g. 
��)��%A�ก�/��'�������'����&-����ก.�%�=��0.� A+%�ก�>ก���>���.�%�&-����ก���0.����������          �&-����ก;># 

 
ก���(��D���������GF�ก������ ��	+�	��G� 
ก���>��%��&��?�ก��0�>%��
���E�1�(ก�����)����#�������������&-����ก��
��	 85% .�%�&-����ก.�%�����

���0.�ก��������ก;>#�<%��>A�ก@�ก���>��%��� 3.1 >����)����#�������;�9���*��%��%.#����)� 0y z 165y 
;>#@�ก���>��%>�%����%��� 2 

 
����%��� 2 0�>%����������9�ก�����)����#������� 

���&%��� @=�� ;�=@=�� 
1 � − 
2 � − 
3 � − 
4 � − 
5 � − 

 
@�ก���>��% ����������9�ก�����)����#������� �&-����ก�<%��>A�ก  @�ก���>��%��� 3.1 ���)��(��% 

85% ��)��&-����ก;�=�ก�� 300 g. �-�9�#0.�ก��������-�%��;>#��=�%����
���E�1�( 
 

���H 
Arduino ���<�0��1�,�����������.#�9A%=��9��=��.�% ��%��#�%.�%��0ก�� ก��ก-���>���0�� ก��

ก-���>�%)���;. 0�
�-����%�-���FA�<� �-�9�#9�#��=������A-��#���=%@�9�# Arduino ����������-����%;>#��ก.+&� ��)��
�����������ก��;�������������'���>�)��^ 

Arduino ������9�#��BB�	(���'����'(�� �()���������/��'�-������';>#A��%0�
;�=�ก�>��ก������.	

���)���;�� 

��%��#�%��%ก�*����'��.��>�������ก������������.�%0�%��>�/��'�������'���A
����&-����ก;># A+%�-�
9�#��
���E�1�(ก���ก������>�% 
  



����������ก���	
�������������ก���  ����� 7 ������� 7 ��������-ก������ 2555  

 

 
����������	
�����ก���  ������	���	�����������
 ��#� 11 
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