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คํานํา 
 
 หนังสือคูมือเลมนี้  จัดทําขึ้นเพื่อใชสําหรับเปนคูมือประกอบการใชงานบอรด ควบคุม Servo motor  
รุน ET-RS SERVO V1.0 ที่ทางบริษัท ETT เปนผูจัดทําขึ้น โดยลักษณะของตัวบอรดจะใช  MCU ตระกูล 
Z8Encore! เบอร Z8F4801 เปนตัวประมวลผล และ รับขอมูลจาก คอมพิวเตอร หรือ MCU ตระกูลอ่ืนๆ ที่ตอ
จากภายนอกผาน พอรต RS232,422,485 ของตัวบอรด  เขามาประมวลผลเพื่อสงไปควบคุม Servo motor อีก
ตอหนึ่ง  โดยในบอรดควบคุม Servo motor นี้สามารถตอ Servo motor ไดทั้งหมด 8 ตัว และ ยังสามารถนํา
บอรดรุนเดียวกันนี้มาตอขนานกันไดอีกเพื่อเพิ่มจํานวน Servo motor มีฟงกชันการทํางานตางๆ ไวใหผูใช 
สําหรับใชควบคุม Servo motor ไดอยางสะดวก อาทิ เชน ฟงกชันการ Calibrate หาตําแหนง คา Min และ  
Max ของ Servo motor ที่ผูใชนํามาทดลอง พรอมกับแสดงตําแหนงการหมุนผานทางโปรแกรม Procomm  
หรือ Hyper Terminal เปนตน 
 เนื้อหาภายในคูมือนี้จะอธิบายถึงการทํางานและขอบเขตการทํางานของบอรด,การใชงานในฟงกชัน
ตางๆที่บอรดนี้สามารถทําได รวมทั้ง ตัวอยางโปรแกรม ในการสงผานขอมูลเพื่อใชควบคุม Servo motor 
ผานทาง RS232 , RS422/485 ของไมโครคอนโทรลเลอรอีกตัวหนึ่ง  ผูเขียนหวังเปนอยางยิ่งวาคูมือเลมนี้จะ
ชวยใหทานสามารถใชงานบอรดควบคุม Servo motor ไดเปนอยางดี 
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ET-RS SERVO V1.0 
 

 คุณสมบัติและลักษณะโครงสรางของบอรด ET-RS SERVO V1.0 
 - ลักษณะทั่วไปของบอรด  
 บอรด ET-RS SERVO V1.0 เปนบอรดสําหรับคอนโทรล Servo Motor โดยการรับคําสั่งควบคุมมา
จากภายนอกบอรด ผานระบบการสื่อสารแบบอนุกรม RS232,RS422 และ RS485 ตามความสะดวกของผูใช
ที่จะเลือกใชงาน  โดยคําสงที่สงมาใหตัวบอรดจะมีดวยกัน 3 ไบต ไดแก Sync Byte จะมีคาเปน FFH ตามดวย 
ไบตของแชนแนล และไบตของตําแหนง Servo  
 
                Byte1                                                  Byte2                                                           Byte3 
       [Sync byte (FFH)]            [ID Address (0-FH) + Channel  servo (1-8H)]                [Position (50-250)] 
 
ในบอรดรุนนี้จะใชไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล Z8Encore! เบอร Z8F4801 เปนตัวประมวลผลในการรับคํา
ส่ังที่สงมาจากภายนอกเขามาประมวลผลแลวจึงสงพัลซออกไปควบคุม Servo ตามที่ผูใชตองการ  โดยBaud 
Rate ในการรับสงขอมูลนั้นจะถูกกําหนดไวที่ 9600 Hz/s ตายตัว     
 บอรดคอนโทรล Servo Motor รุนนี้จะออกแบบวงจรใหมีสวนของแชนแนลที่ใชสําหรับตอ Servo 
ออกไปใชงานไดถึง 8 แชนแนล ซ่ึงผูใชสามารถเลือกใชงานแชนแนลไหนก็ได  และยังมีในสวนของแหลง
จายไฟเสริมที่ผูใชสามารถตอจากภายนอกเขามาได สําหรับเล้ียง Servo โดยตรง ซ่ึงจะมีประโยชนโดยผูใชจะ
สามารถนํา Servo ที่กินกระแสมากมาตอทดลองได (ไมเกิน3A)  เมื่อไฟเลี้ยง Servo จากบอรดไมพียงพอ  
และยังมี E2PROMPT ไวสําหรับเก็บคา Step การหมุน,เก็บคา Min,Max และ ID Address ของบอรดไวได  
เพื่อใชงานในครั้งตอไป โดยผูใชจะไดไมตองเสียเวลาในการ Setup ตัวบอรดและตัว Servo อีก ซ่ึงในการ 
Setup ตัว Servo กอนการใชงานนี้จะมีประโยชนมาก คือเปนการปองกันความเสียหายที่จะเกิดขึ้นกับตัว 
Servo ในกรณีที่เราจายพัลซใหตัว Servo เกินจุดที่ Servo จะหมุนไปได 
 ในสวนของการสงผานคําสั่งมาควบคุม Servo นั้นตัวบอรดจะออกแบบใหมีการสื่อสารแบบ อนุกรม
โดยสามารถตอใชงานไดทั้งแบบ RS232 ,RS422 และ RS485 โดยในสวนของ RS485 นี้ผูใชสามารถที่จะนํา
บอรดรุนเดียวกันนี้มาตอขนานกันไดถึง 16 บอรด โดยจะตองกําหนดคา ID Address ของแตละบอรดใหตาง
กัน แลวสามารถใชตัวสงคําสั่งเพียงตัวเดียว เลือกสงคําสั่งมาควบคุม Servo ที่ตออยูในบอรดไหนก็ได 
 นอกจากสวนประกอบตางๆของบอรดที่ไดกลาวไปแลว ในสวนของการแสดงผล จะแสดงผลการ
ทํางานในแตละโหมดการทํางานดวย LED ทั้งหมดซึ่งสามารถเขาใจไดงาย  และยังแสดงผลการทํางานเปน
ขอความใหเห็นในบางโหมดการทํางานไดดวย  โดยผูใชจะตอง ตอสายจาก RS232,422 หรือ 485 ของบอรด 
ไปเขาที่Port COM1 หรือ COM2 ของ เครื่อง PC แลวจึงใชโปรแกรม PROCOMM หรือ Hyper Terminal 
เปดดูขอความเหลานั้นได โดยกําหนด Baud Rate ของโปรแกรม PROCOMM หรือ Hyper Terminalไปที่ 
9600 bit/s 
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- คุณสมบัติของบอรด ET-RS SERVO V1.0  
 -  สามารถตอ Servo motor ได 8 ตัว/บอรด 
 -  ทําการรับสงขอมูลแบบอนุกรมโดยใชการสื่อสารดวย RS232 ,422 ,485 
 -  ใช MCU Z8Encore! เบอร Z8F4801 ในการประมวลผล และรับสงขอมูลจากภายนอก 
 -  แสดงผลการทํางานในโหมดฟงกชันตางๆดวย LED 
 -  แสดงตําแหนงการหมุนของ Servo Motor ผานทาง โปรแกรม Procomm หรือ Hyper Terminal 
 -  Step ในการหมุนสามารถกําหนดไดในชวง 50-250 Step  
 -  ความละเอียดตอการหมุน 1 Step = 10 us 
              -  Step ต่ําสุดคือ 50 จะจาย Pulse ไดกวาง 500us  และ Step สูงสุดคือ 250 จาย Pulse ไดกวาง 2.5 ms 
 -  Broad Rate ในการรับสงขอมูลผานทาง RS 232 ,422 ,485  =  9600 bit/s 
 -  สามารถ Save คา Min และ Max ของ Servo Motor  ในแตละแชนแนลการทํางานได  
              - สามารถบันทึก Step การหมุน และ Delay Time ในแตละ Step แตละแชนแนลได  
 - สามารถ Run Step ที่บันทึกเก็บไวภายในตัวบอรดได  เพื่อดูรูปแบบการหมุนของ Servo 
             -  สามารถหาตําแหนง Center ของ Servo motor  แตละตัวไดอัตโนมัติ 
 -  มีโหมดการทํางานสําหรับใหผูใช  Calibrate หาคา Min และ Max ของ Servo Motor  

-  มีโหมดสําหรับ คอนโทรล Servo motor โดยใชไมโครคอนโทรลเลอรตระกูลตางๆ เขียน 
   โปรแกรมควบคุมผานทาง พอรต Uart  ดวยการสื่อสารแบบ RS232,422,485  ได 
-  มีโหมด สําหรับคอนโทรล Servo motor คร้ังละ1 แชนแนล  โดยใชโปรแกรมสําเร็จรูป ET-RSS  
    V1.00 ผานทางหนาจอของเครื่อง PC ได   
-  ในสวนของการสื่อสารแบบ RS485 สามารถที่จะนําบอรดรุนเดียวกันนี้ตอขนานกันได 16 บอรด   
    แลวเลือกควบคุม Servo ที่ตออยูของแตละบอรดได โดยการกําหนด ID Address ที่ตางกันใหแต  
    ละบอรดซึ่งคา ID Address ที่สามารถกําหนดไดจะอยูในชวง 0H- FH 
-  สามารถตอแหลงจายไฟจากภายนอกไดทั้ง AC และ DC (9-12V) เพื่อใชในการขับ Servo Motor   
    ในกรณีที่แหลงจายไฟเลี้ยงของบอรดจายกระแสไปขับ Servo Motor ไดไมเพียงพอ 
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 - โครงสรางและสวนประกอบของบอรด ET-RS SERVO V1.0  
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รูป  แสดงสวนประกอบของบอรด ET-RS SERVO V1.0 
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หนาที่ของสวนประกอบตางๆ 
 -  หมายเลข 1   :  เปนขั้วสําหรับใชตอแรงดัน VAC (9-12V) จากภายนอกเขามายังบอรด เพื่อเปนไฟ 
                                         เล้ียงใหกับ Servo กรณีที่ ไฟเลี้ยงภายในบอรดจายกระแสให Servo ไมเพียงพอ  
 -  หมายเลข 2   :  มีหนาที่เชนเดียวกับขั้วหมายเลข1 แตขั้วนี้จะรับแรงดัน VDC(9-12V) ดังนั้นใน           
                                         การตอผูใชจะตองเลือกวาจะจายแรงดัน AC หรือ DC อยางใดอยางหนึ่งเทานั้น    
                                         และตอใหถูกขั้ว ระหวางขั้ว AC และ DC ดวย       
 -  หมายเลข 3   :  ขั้วสําหรับใชตอแรงดัน VDC +5V  ที่เกิดจากการปอนแรงดันจากภายนอกเขามา      
                                         ทางขั้วหมายเลข 1 หรือ หมายเลข 2 ไปใชงานอื่นๆ ตามความตองการของผูใช         
                                         หรือในกรณีที่ ไมไดตอไฟเขาที่ขั้วหมายเลข 1 หรือ 2 อาจจะตอไฟ VDC +5 V เขา 
                                         ที่ขั้วนี้เพื่อเล้ียง Servo โดยตรงเลยก็ได 
 -  หมายเลข 4   :  LED(RED) แสดงการทํางานของภาคจายไฟที่รับแรงดัน Input เขามาทางขั้วหมาย  
                                         เลข 1(AC) หรือ ขั้วหมายเลข 2(DC)  
 -  หมายเลข 5  :  เปนขั้วสําหรับใชตอ Servo Motor โดยจะมี 2 ลักษณะใหเลือกใช ซ่ึงขั้วตอนี้จะมี 
                                         ดวยกัน 3 ขา ประกอบดวย GND ,+VCC,Control  โดยสามารถตอ Servo ไดทั้ง   
                                         หมด 8 ตัวที่ควบคุมไดเปนอิสระกัน 
 -  หมายเลข 6   :  LED(RED)  แสดงการทํางานของ Servo Motor แตละตัว ซ่ึงมีทั้งหมด 8 แชนแนล   
                                         โดยถามอเตอรที่ตออยูแชนแนลไหนถูกเลือกใหทํางาน LED ของแชนแนลนั้นก็จะ 
                                         ติดคางอยู จนกวาจะมีการเปลี่ยนแชนแนลใหม LED แชนแนลเกาก็จะดับลง แชน 
                                         แนลใหมที่เลือกก็จะติดแทน 
 -  หมายเลข 7   :  สวิตชทําหนาที่ในการเลือกแหลงจายไฟใหกับ Servo Motor  คือ เล่ือน SW มาทาง  
                                         INT เปนการเลือกแหลงจายจากไฟเลี้ยงของบอรด ใหกับ Servo ถา เล่ือน SW มา 
                                         ทาง EXT จะเปนการเลือกแหลงจายที่ตอเขามาทางขั้วหมายเลข 1 หรือ หมายเลข 2  
                                         ใหกับ Servo Motor  
 -  หมายเลข 8   :  พอรต RS232  ใชติดตอส่ือสารแบบอนุกรมกับ PC หรือ MCU เพื่อที่จะรับสงขอ 
                                         มูลในการคอนโทรล Servo ใหทํางานตามที่เราตองการจากภายนอกบอรดได 
 -  หมายเลข 9   :  Jumper สําหรับเลือกการสื่อสารของบอรด วาผูใชตองการเลือกการสื่อสารในการ 
                                         รับสงขอมูลดวย RS232 หรือ RS422 /485  
 -  หมายเลข 10  : พอรต RS422 และ RS485  ใชติดตอส่ือสารแบบอนุกรมกับ PC หรือ MCU เพื่อที่ 
                                         จะคอนโทรล Servo ใหทํางานตามที่เราตองการจากภายนอกบอรดได 

-  หมายเลข 11  : สวิตชสําหรับ Reset MCU ในกรณีที่ บอรดทํางานผิดพลาด หรือตองการให MCU 
                            เร่ิมตนการทํางานใหม 

 -  หมายเลข 12  : LED(Green) แสดงการทํางานของ Mode RUN 
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-  หมายเลข 13  : LED(RED) แสดงการทํางานของ SW. Save คือ เมื่อกด SW. Save LED นี้จะติด  
                            และดับลง (เมื่ออยูใน Mode Setup) รวมทั้งจะติดพรอมกับ LED หมายเลข 12  
                            ดวยเมื่อเขาสูโหมด RUN เพื่อแสดงการทํางานในสวนของ การรับสง Command   
                            จากบอรดไมโครคอนโทรลเลอรที่อยูภายนอก                                  
-  หมายเลข 14  : LED(Yellow) แสดงการทํางานของโหมด Setup   รวมทั้งจะติดพรอมกับ LED   

                                          หมายเลข 12 ดวยเมื่อเขาสูโหมด RUN เพื่อแสดงการทํางานในสวนของการ 
                                          คอนโทรล Servo ดวยโปรแกรม ET-RSS V1.00 ผานทาง COM Port ของ PC 

-  หมายเลข 15  : Jumper สําหรับเลือกการสื่อสารของบอรดวาตองการรับสงขอมูลดวย RS422        
                                         หรือ RS485 ในการกําหนด Jumper  นี้ จะมีผลเมื่อเลือก Jumper หมายเลข 9 มา 

                            ทางดาน RS422  
-  หมายเลข 16  : สวิตชเล่ือน  สําหรับเลือกโหมดการทํางาน คือ เล่ือนมาทาง SETUP เปนการ  
                            กําหนดคา Min,Max ใหกับ Servo Motor ในแตละแชนแนล และกําหนด ID    
                            Address ใหกับบอรด  เล่ือนมาทาง RUN  จะเปนการคอนโทรล Servo Motor   
                           โดยรับคําสั่งผานทางพอรตอนุกรม RS232,422,485 

 -  หมายเลข 17  : สวิตช SELECT เมื่ออยูในโหมด SETUP  จะใชเลือกแชนแนลของ Servo ที่เรา 
                                         ตองการจะกําหนดคา Min , Max รวมทั้งเลือกการ Set ID Address  ใหกับบอรด 
                                         และเมื่ออยูในโหมด RUN สวิตชนี้จะทําหนาที่ใหผูใชเลือก  Run Servo คร้ังละ 
                                         แชนแนลโดยใชโปรแกรม ET-RSS V1.00 
 -  หมายเลข 18  : สวิตช Save ทําหนาที่ Save คา  Min ,Max และคา ID Address เมื่ออยูในโหมด 
                                         Setup และ Save คาตําแหนง Servo เมื่ออยูในโหมด Run เก็บไวใน E2Prompt   
 -  หมายเลข 19  : สวิตช DOWN ถาอยูในโหมด SETUP จะทําหนาที่ลดคา Step การหมุนของ  
                                         Servo ลงมาครั้งละ 1 Step (จาก Step 250-50)  หรือทําการ ลดคา IDAddress ลงมา 
                                         คร้ังละ 1 Step (จากคา FH-0 ) , ถาอยูในโหมด RUN  สวิตชนี้จะทําหนาที่ใหผูใช 
                                         เลือก Run Servo โดยใช MCU เปนตัวสง Command จากภายนอกบอรดมาควบคุม   
 -  หมายเลข 20  : สวิตช UP ถาอยูในโหมด SETUP จะทําหนาที่เพิ่มคา Step การหมุนของ Servo  
                                         ขึ้นมาครั้งละ 1 Step (จาก Step 50-250)  หรือทําการ เพิ่มคา ID Address ขึ้นมาครั้ง 
                                          ละ 1 Step (จากคา 0-FH ) , ถาอยูในโหมด RUN  สวิตชนี้จะทําหนาที่ใหผูใชเลือก 
                                          สําหรับ Run Step ของ Servo ที่ได Save ไวใน E2Prompt 
 -  หมายเลข 21  : LED(RED) แสดงการทํางานของแหลงจายไฟเลี้ยง MCU 3.3 V 
 -  หมายเลข 22  : ขั้วสําหรับตอแรงดัน VDC +5V  ที่เกิดจากไฟเลี้ยงบอรด ไปใชงานสวนอื่นๆได 
 -  หมายเลข 23  :  Jack สําหรับตอแรงดันไฟ 9-12VAC/DC จากภายนอกเขามาเพื่อเล้ียงวงจร 
 -  หมายเลข 24  : LED(RED) แสดงการทํางานของแหลงจายไฟเลี้ยงวงจร 5 V 
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การทํางานของบอรด ET-RS SERVO V1.0 
 ในการทํางานของบอรดนั้น  เมื่อเราจายไฟใหกับบอรดที่ขั้วหมายเลข 23  ตัวโปรแกรมที่เราเขียนไว
ใน MCU ก็จะเริ่มทํางานโดยการสงพัลซที่มีคาความกวาง 1.5 ms ออกไปยังขั้วตอ Servo แชนแนล 1-8 ซ่ึงคา
ความกวางของพัลซนี้ จะเปนคาที่ทําให Servo หมุนมาอยูที่ตําแหนง Center ดังนั้น เมื่อผูใชนํา Servo มาตอที่
แชนแนล 1-8  Servoทุกตัวก็จะหมุนมาอยูที่ตําแหนง Center อัตโนมัติ  จากนั้นใหผูใชทําการเลื่อน SW.หมาย
เลข 16 เพื่อเลือกโหมดการทํางานโดยโหมดการทํางานจะแบงออกเปน 2 โหมดใหญๆ ดังนี้ 
 

1.โหมด SETUP โดยในโหมดนี้ก็จะแบงเปน 
                   1.1)  การกําหนดคา Min และ Max ใหกับ Servo แตละตัวในแตละแชนแนล  
      1.2)  การกําหนดคา ID Address ใหกับบอรดโดยเลือกไดตั้งแต 0-F (ฐาน16) 
 2.โหมด RUN โดยในโหมดนี้จะเปนการสื่อสารผาน RS232,422,485 แบงเปน 
      2.1)  การคอนโทรล Servo ผานทาง MCU ตระกูลตางๆ  
                   2.2)  การคอนโทรล Servo คร้ังละ 1 แชนแนล จากหนาจอ PC โดยใชโปรแกรมสําเร็จรูป  
                           ET-RSS V1.00         
                   2.3)  การ RUN Step Servo ที่ Save ไวใน E2Prompt โดยตรงภายในบอรด 
 

ซ่ึงในการใชงานบอรดครั้งแรกจะตองเล่ือน SW.มายังตําแหนง SETUP (LEDสีเหลืองจะติดแสดง
การทํางานของโหมดนี้) เพื่อทําการกําหนด คา Min และ Max ใหกับ Servo และคา ID Address ใหกับบอรด 
สาเหตุที่ตองกําหนดคา Min และ Max ใหกับ Servo ก็เพื่อปองกัน Servo เสียหายในกรณีที่เรากําหนด Step 
การหมุนเกินระดับที่ Servo จะหมุนไดซ่ึงก็จะทําใหเฟองภายใน Servo เสียหายได  และทุกๆครั้งที่เราเปลี่ยน 
Servo ไปตอในแชนแนลอื่นที่ยังไมไดกําหนดคา Min,Max ใหกับ Servo ตัวที่เราจะใชงาน ก็ควรจะกําหนด
ใหม เพราะระดับคา Min,Max ของ Servo แตละตัวจะไมเทากัน  แตถาเรายังคงใชแชนแนลเดิมกับตัว Servo 
ที่เราได Save คาทั้ง 2 นี้ไวแลวก็ไมจําเปนตองกําหนดใหม สวนคา ID Address ของบอรดกําหนดเพียงครั้ง
แรกครั้งเดียวก็ได หรือจะเปลี่ยนก็ไดขึ้นอยูกับผูใชงานแตตองจําคา ID Address นี้ไวดวย เพื่อนําไปใชใน
โหมด RUN ในการสง Command ควบคุม Servo   ในทุกๆครั้งที่เราเขามาในโหมด SETUP นี้  แชนแนล 1 
จะถูกเลือกเสมอ สังเกตที่ LED CH1 จะติด ถาผูใชจะ SETUP แชนแนลอื่นก็ใหทําการเปลี่ยนแชนแนลได
โดยกดที่ SW. SELECT ไปเรื่อยๆ แชนแนลก็จะเปลี่ยนไปและวนกลับมาเริ่มที่แชนแนล 1 ใหม และเรา
สามารถดูไดวาขณะที่เรากด SW. UP หรือ DOWN นั้น ตําแหน งของ Servo เปล่ียนไปอยูที่ตําแหนงเทาใหร 
โดยการ ตอสาย RS232,422 หรือ 485 ของบอรดเขาที่คอมพอรตของ PC แลวเปดโปรแกรม Procomm หรือ 
Hyper ขึ้นมา(Set Baud Rate = 9600) เราก็จะเห็นคาของ Step เปล่ียนไปตามการกดสวิตชของเรา 
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หลังจากที่เรา Set คาใหกับบอรดเรียบรอยแลวก็ใหเล่ือนสวิตชหมายเลข 16 มายังโหมด RUN LED 
สีเขียวจะติดแสดงการทํางานในโหมดนี้ จากนั้น LED สีแดงก็จะติดตามมา นั่นคือทุกๆครั้งที่เราเขามาใน
โหมดนี้ มันจะถูกกําหนดใหเขาสูโหมดยอย ในโหมดของการคอนโทรล Servo ผานทาง MCU โดยอัตโนมัติ 
และผูใชสามารถเปลี่ยนใหเขาสูการทํางานอีก2โหมดยอยไดคือ การคอนโทรล Servo โดยใชโปรแกรม ET-
RSS V1.00ผานทาง Comport ของ PC โดยการ กด SW.SELECT (LEDสีเหลืองกับเขียวจะติดแสดงการ
ทํางานในโหมดยอยนี้) และ การคอนโทรล Servo โดยการ Run Step การหมุนของ Servo ที่ Save ไวใน 
E2Prompt โดยการกด SW. UP (LED สีเขียว สีแดง และสีเหลือง จะติดพรอมกัน3 ดวงแสดงการทํางานใน
สวนนี้)  สรุปก็คือ ในโหมด RUN นี้เราจะใช  SW 3 ตัวในการเปลี่ยนโหมดยอยดังนี้ 
 

   -  Switch UP      สําหรับเลือกโหมด คอนโทรล Servo โดยการ RUN Step การหมุนของ Servo ที่ทําการ   
                             Save ไวใน E2Prompt (LED เขียว,แดง , เหลือง ติด) 
   - Switch DOWN สําหรับเลือกโหมดคอนโทรล Servo โดยใช MCUจากภายนอกในการสง Command Code  
                              มาควบคุม Servo (LED เขียว,แดง ติด) 
   - Switch SELECT  สําหรับเลือกโหมดคอนโทรล Servo โดยใชโปรแกรม ET-RSS V1.00  ในการควบคุม 
                              การหมุนของ Servo (LED เขียว,เหลือง ติด) และในโหมดนี้สามารถใช SW.Save save คา  
                              ตําแนงการหมุนของ Servo แตละแชนแนลเก็บไวได เพื่อทดสอบ Step การหมุนของ   
                              Servo ในเบื้องตนได 
 

 ไมวาผูใชจะทํางานอยูในโหมดการทํางานใดก็ตามสามารถเปลี่ยนโหมดการทํางานไปอีกโหมดหนึ่ง
ไดโดยการเลื่อนสวิตชไปยังตําแหนงของโหมดการทํางานนั้นได โดยไมตองทําการ Reset MCU ใหม สวน
ในโหมดการทํางานยอยก็เชนกันสามารถเปลี่ยนโหมดการทํางานไดแตตองเล่ือนสวิตช(หมายเลข16) เปล่ียน
โหมดการทํางานหลักที่เราจะใชงานเสียกอนแลวจึงเปลี่ยนการทํางานในโหมดยอยนั้นๆได โดยการกดสวิตช
ตามที่กลาวไปขางตน 
 ในบอรดนี้ยังมีภาคจายไฟเสริม สําหรับใหผูใชปอนไฟ DC หรือ AC 9-12 V จากภายนอกเขามาเพื่อ
ใชสําหรับเลี้ยง Servo โดยตรง เมื่อไฟเลี้ยงบอรดไมสามารถจายไฟเลี้ยงใหกับ Servo ไดเพียงพอ ซ่ึงจะชวย
ใหผูใชสามารถนํา Servo ที่ใชกระแสสูงมาตอทดลองใชงานไดแตตองไมเกิน 3 A เนื่องจากภาคจายไฟเสริม
นี้ไดออกแบบใหทนกระแสไดประมาณนี้  เมื่อผูใชจะใชภาคจายไฟเสริมจะตอง เล่ือนสวิตชหมายเลข 7 มา
ทางดาน EXT ซ่ึงจะเปนการตัดไฟเลี้ยง Servo จากตัวบอรดทิ้ง และจะตอไฟเลี้ยง Servo เขากับ ชุดแหลงจาย
ไฟเสริมแทน จากนั้นจึงทําการปอนไฟเขาที่ขั้วหมายเลข 1(AC) หรือ หมายเลข 2 (DC)  
 

หมายเหตุ แหลงจายไฟเสริมนี้จะเปน Option พิเศษของบอรด โดยปกติจะไมตออุปกรณในภาคนี้ใหไป ถาผู
ใชตองการใชงานโดยไมส่ังใหประกอบ Option นี้เพิ่ม อาจจะใชแหลงจายไฟ DC หรือ แบตเตอรี่ +5 V มา
ตอเขาที่คอนเนคเตอร หมายเลข3 แทนก็ได ตามขั้วที่แสดงบนบอรด        
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การใชงานบอรด ET-RS SERVO V1.0 
 

 ในการเริ่มตนใชงานบอรดครั้งแรกผูใชจะตองทําการ SETUP  Servo  ในแชนแนลที่นํา Servo มาตอ  
(ให Save คา Min,Max) และ SETUP ID Address ใหกับบอรดดวย โดยเลือกไปที่โหมด SETUP มิฉะนั้น
เวลาเขาสูโหมด RUN จะทําใหการสงคําสั่งควบคุม Servo ผิดพลาด หรือไมทํางานได  เนื่องจากในโหมด 
RUN นี้โปรแกรมจะตองไปอานคา Min,Max ,ID Address มาทําการเปรียบเทียบกับคําสั่งที่ผูใชสงเขามาถา
ถูกตองถึงจะทํางานถูกตอง ถาไมทําการ Save คาเหลานี้ไวกอน จะทําใหการหมุนของ Servo ผิดพลาดได 
 ในการใชงานครั้งตอๆไปในสวนของ ID Address ของบอรดไมจําเปนตอง SETUP ใหมก็ไดแตผูใช
ตองจําไดวากําหนด ID Address ของบอรดไวที่คาเทาไหร(0H-FH) แตถาลืมก็ใหทําการ SETUP ใหมได 
เพราะคา ID Address นี้จะนํามาใชเมื่อผูใชจะทําการสงคําสั่งมาควบคุม Servo โดยผานทาง MCU ซ่ึงจะตอง
สงคา ID Address นี้มาดวยเสมอ โดยตองสงมาคูกับคาของแชนแนลซึ่ง คา ID Address จะกําหนดใหเปน 4 
บิทบนและ คาแชนแนลที่เลือกจะเปน 4 บิทลาง  เชน ถากําหนดให ID Address = 2 และเลือกควบคุม Servo 
ที่แชนแนล 1 ก็ใหสงขอมูลเปน 21H เปนตน (ดูรายระเอียดไดจากการใชงานในโหมด RUN ) 
 สวนการใชงานครั้งตอ ๆไปใน การ SETUP คา Min,Max ใหกับ Servo นั้น ถาผูใชยังใช Servo ตัวที่
เคย SETUP ไวแลวในแชนแนลนั้นๆ และยังไมมีการเปลี่ยนแปลงคาที่ SETUP ไว (ยังไมมีการ Save ค าใหม
ทับลงไป) ก็ไมจําเปนตองทําการ SETUP ใหม สามารถเขาสูโหมด RUN ไดเลย แตถานํา Servo ไปตอใน
แชนแนลอื่นที่ไมใชแชนแนลเดิมที่เคยตอ ก็ควรจะ SETUP คาใหมเสมอมิฉะนั้นก็จะเกิดความผิดพลาดใน
การควบคุมตําแหนงการหมุนของ Servo ได 
 

1.  การกําหนด JUMPER สําหรับใชงานขั้วตอ RS232 และ RS422 /485 
  -  การใชงานขั้วตอ RS232  ในการใชงานขั้วตอ RS232  นั้นใหผูใชทําการกําหนด Jumper หมายเลข   
                 9 มาทางดาน RS232  ดังรูป 
 

RS232

RS422

 
 
 
 
 
 

รูป  แสดงการกําหนด Jumper RS232/RS422 
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                  และการจัดเรียงขาของขั้วตอ RS232 จะแสดงดังรูป   
 

R
X+V
C
C

TX

G
N
D

R S 232
 
 
 
 

รูป  แสดงขั้วตอสัญญาณ RS232 
 

 -  การใชงานขั้วตอ RS422  ในการใชงานขั้วตอ RS422  นั้นใหผูใชทําการกําหนด Jumper หมายเลข   
                 9 มาทางดาน RS422   และกําหนด Jumper หมายเลข 15  มาทางดาน 422 ดังรูป 
 
 
 
 
 
                                                                                                        ข) JUMPER 422/485 

RS232

RS422

422 485

              
                                 ก)  JUMPER RS232/RS422                                                        
 

รูป แสดงการกําหนด Jumper RS232/RS422 และ 422/485 
 
 

และการจัดเรียงขาของขั้วตอ RS422  จะแสดงดังรูป   
 
 
 

 
 
 
 
 
 

R
X
-

+VC
C

R
X
+

TX-

TX+

G
N
D

RS422

 

รูป  แสดงขั้วตอสัญญาณ RS422 
 
 

 -  การใชงานขั้วตอ RS485  ในการใชงานขั้วตอ RS485  นั้นใหผูใชทําการกําหนด Jumper หมายเลข   
9 มาทางดาน RS422   และกําหนด Jumper หมายเลข 15  มาทางดาน 485 ดังรูปดานลาง และการ
จัดเรียงขาของขั้วตอ RS485 จะเหมือนกับ RS422 ทุกประการสําหรับในบอรดนี้   
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                                                                           ข) JUMPER  422/485 

RS232

RS422

422 485

 
                                  ก) JUMPER  RS232/RS422               
 

รูป แสดงการกําหนด Jumper RS232/RS422 และ 422/485  
 

2. การใชงานโหมด SETUP  
 ตอสายสื่อสารขอมูลเขาที่ขั้วตอ RS232 หร ือ RS422/485 ตามที่ผูใชสะดวก จากนั้นนําอีกดานหนึ่ง
ตอเขาที่ COM1 หรือ COM2 ของ PC แลวเปดโปรแกรม Procomm หรือ Hyper ขึ้นมารอไว ( กําหนด Baud 
Rate ไวที่ 9600 และกําหนด COM Port ที่ตอใหถูกตอง ) เพื่อจะใชดูตําแหนงของ Servo ที่เราทําการ Setup 
จากนั้นตอไฟเขาบอรดที่ขั้วหมายเลข 23 แลวใหผูใชเล่ือนสวิตชหมายเลข 16 มาที่ตําแหนง SETUP LED สี
เหลืองจะติดแสดงการทํางานในโหมดนี้ ในขณะเดียวกัน แชนแนล 1 จะถูกเลือกอัตโนมัติสังเกตุ LED CH1 
จะติด และ Servo ที่ตอไวไมวาแชนแนลใดก็ตาม จะหมุนมาอยูที่ตําแหนง Center อัตโนมัติโดยมีคาอยูที่ 150 
เปนตําแหนง Center ซ่ึงทุกๆครั้งที่เรากด สวิตช RESET และเลือกทํางานในโหมด SETUP จะทําให Servo 
หมุนมาอยูที่ตําแหน ง Center เสมอ แตถาเปลี่ยนโหมดทํางานเฉยๆไมไดกด RESET  Servo จะยังคงรักษา
ตําแหนงเดิมลาสุดไว  จากนั้นใหผูใชกดสวิตช SELECT (หมายเลข17)  เลือกแชนแนลที่ตอ Servo อยูเพื่อจะ
ทําการ Setup Servo ในแชนแนลนั้น  สมมติวาเราเลือก Setup  CH2  ตอไปใหกดสวิตช UP หรือ DOWN  
Servo ก็จะหมุนตามการกดสวิตชของผูใช  และจะแสดงตําแหนงการหมุนของ Servo ในแตละ Step ของการ
กดสวิตช ออกทาง Procomm หรือ Hyper ที่ผูใชไดเปดไวในตอนแรก  ถาผูใชตองการ Save คา Min กอนก็
กดสวิตช DOWN ลงมาเรื่อยๆ จากนั้นใหจับ Servo ดูถารูสึกวาเหมือน Servo จะหมุนฝนเฟองที่อยูภายใน 
หรือมีเสียงครางจากเฟองออกมา ก็ใหกดสวิตช UP กลับมาซัก 1-2 Step แลวจึงทําการกดสวิตช SAVE 
(หมายเลข18 ) LED SAVE สีแดงก็จะติดและดับแสดงวา Save คา Min เรียบรอยแลว หรือจะดูที่หนาจอของ 
Procomm ก็ไดจะมีขอความขึ้นวา “ ::::::: CH2  SAVE  READY!  ::::::: ”  จากนั้นก็ทําการ Save คา Max ตอ  
โดยกดสวิตช UP ขึ้นไปเรื่อยๆ ซ่ึงตอนนี้ Servo จะหมุนกลับทางมาอีกดานหนึ่ง เมื่อรูสึกวาหมุนฝนเฟอง
แลว ก็ใหทําเหมือนในตอนแรก แลวจึงกดสวิตช SAVE คา Max ไว ถาตอ Servo ไวมากกวา 1 ตัวก็ใหทําการ
เปล่ียนแชนแนลไปยัง Servo ตัวนั้น แลวทําการ Save คา Min และ Max ของ Servo ที่จะใชงานในแตละแชน
แนลทุกตัวตามวิธีที่กลาวมาขางตนใหเรียบรอย  ในการสังเกตวา Servo  หมุนมาใกลถึงจุด Min หรือ Max 
หรือยังอาจจะสังเกตไดอีกวิธีหนึ่งคือ โดยปกติ Servo ที่ยังไมไดดัดแปลงจะหมุนได 180 องศา จากที่เรากลาว
ไปแลวขางตนวาเมื่อเรานํา Servo มาตอเขากับบอรด Servo จะหมุนมาอยูที่จุด Center อัตโนมัติ ดังนั้นเมื่อเรา
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กดสวิตช UP หรือ DOWN Servo จะหมุนมาทางดานซายและขวา ไดไมเกิน 90 องศา จากจุด Center ผูใชก็จํา
จุด Center ไวและใหสังเกต Servo วาหมุนหางออกจากจุด Center ใกลถึง 90 องศา หรือยัง ถาใกลแลวก็ทํา
การ Save คาเก็บไวได   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูป  แสดงหนาจอในขณะที่กดสวิตช UP, DOWN เพื่อหาคา Min,Max ของ Servo ใน CH2 
 

จากรูปตําแหนงของ Servo นั้นจะแสดงเปนเลขฐาน10 เสมอ เวลาผูใชจะนําคาตําแหนงเหลานี้ไป
เขียนสงขอมูลมาควบคุม Servo ดวยภาษา Assambly จะตองแปลงเปนฐาน16 เสียกอน 
 

 ที่กลาวไปขางตนเปนการกําหนดคา Min และ Max ใหกับ Servo ในแตละแชนแนล  ตอไปจะเปน
การกําหนดคา ID Address ใหกับบอรด  ซ่ึงคา ID Address นี้ จะถูกนําไปใชประโยชนในการสื่อสารดวย 
RS485  ซ่ึงจะทําใหสามารถนําบอรดนี้มากกวาหนึ่งบอรดมาตอขนานกันได และใชตัวสงขอมูลเพียงตัวเดียว 
ในการเลือกควบคุม Servo ในแตละบอรด โดยในแตละบอรดจะตองกําหนดคา ID Address ใหแตกตางกัน 
ดังนั้น ถึงผูใชจะไมไดใชการสื่อสารดวย RS485 แตก็จะตองกําหนดคา ID Address ใหกับบอรดเชนกัน 
เพราะเวลาสงคําสั่งมาควบคุม Servo ตัวบอรดจะทําการตรวจสอบ ID Address ที่สงเขามากอนเสมอ  

การกําหนดคา ID Address มีวิธีเหมือนกับกําหนดคา Min,Max ที่กลาวไปขางตน คือ ใหกดสวิตช 
SELECT (หมายเลข 17) ไปเรื่อยๆ จนLED แชนแนล 1 ถึง แชนแนล 4 ติดพรอมกัน นั่นแสดงวาตอนนี้อยูใน
สวนการทํางานของ การกําหนดคา ID Address  โดยสเต็ปการทํางานของสวิตช SELECT แสดงดังรูป 
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 Step1

CH1

Step2

CH2

Step3

CH3

Step4

CH4

Step5

CH5

Step6

CH6

Step7

CH7

Step8

CH8

Step0

CH1 CH2 CH3 CH4

Step9

 
 
 

รูป  แสดง Step การทํางานของการกดสวิตช SELECT 
 

หลังจากที่ LED ทั้ง 4 แชนแนลติดแลว ซ่ึง LED ทั้ง 4 แชนแนลนี้ จะแสดงคาเปนรหัสเลขฐาน16 
โดย บิต CH1 ถือเปนบิตต่ําสุด และ CH4 เปนบิตสูงสุด ดังนั้นคารหัสประจําแตละบิตจะไลเปน 1,2,4,8  ซ่ึง
จะเห็นวาขณะที่ LED ทั้ง 4 แชนแนลติดหมด นั่นก็คือ รหัส FH  ถาผูใชตองการกําหนดคา ID Address ที่รหัส
นี้ก็ใหกด SW. SAVE ไดเลย LED SAVE ก็จะกระพริบ 1คร้ังแสดงวา Save เรียบรอย ถาตองการเปลี่ยน ID 
Address เปนรหัสอื่นก็ใหกดสวิตช DOWN เพื่อลดคา ID Address ลง หรือกดสวิตช UP เพื่อเพิ่มคา ID 
Address ขึ้น คารหัสที่แสดงที่ LED ก็จะเปลี่ยนคาไปโดยลดคาลงมา หรือเพิ่มคาขึ้นเรื่อยๆ  ตามการกดสวิตช
ของผูใชซ่ึงคา ID Address จะสามารถเลือกไดอยูในชวง 0H - FH  เมื่อเลือกคาที่ตองการไดแลวใหกด สวิตช 
SAVE  ก็เปนอันเรียบรอย สําหรับการทํางานในโหมด SETUP ในกรณีที่ผูใชอานคารหัส ID Address จาก 
LEDไมเปน ก็ใหดูที่หนาตางของโปรแกรม Procomm หรือ Hyper ที่ไดเปดไวในตอนแรก ซ่ึงจะแสดงคา ID 
Address ใหเห็นตาม Step ที่กดไป ดังรูปดานลาง 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูป  แสดงหนาจอขณะทําการกําหนดคา IP Address โดยรูปนี้กําหนด ID Address ท่ี  7 
 

สังเกตวาในสวนของคา ID Address ที่แสดงใหเห็นที่หนาจอ  หรือที่อานคาจาก LED นั้นจะเปนเลข
ฐาน 16 เสมอ  เวลานําคาไปใชงานในการเขียนโปรแกรมจะตองระวังดวย  เนื่องจากมันจะแตกตางจากคา
ตําแหนงของ Servo ที่จะแสดงเปนเลขฐาน 10 สวนคา ID Address จะแสดงเปนเลขฐาน 16 โดยเฉพาะถา
เขียนโปรแกรมควบคุม Servo ดวยภาษา Assambly จะตองแปลงใหอยูในรูปฐาน16 ใหเหมือนกันกอน  
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3. การใชงานโหมด RUN 
 หลังจากที่ไดทําการ Setup เรียบรอยแลว ใหเล่ือนสวิตชหมายเลข 16 มาทางดาน RUN เพื่อเร่ิมตน
การควบคุม Servo จากที่กลาวไปขางตนวาในโหมดนี้จะแบงการทํางานออกเปน 3 โหมดยอย คือ การ
คอนโทรล Servo ผานทางPC ดวยโปรแกรม ET-RSS V1.00 ,การคอนโทรล Servo โดยการ Run Step การ
หมุนของ Servo ที่ Save ไวใน E2Prompt และโหมดสุดทายคือ  การคอนโทรล Servo ดวย MCU ซ่ึงการ
คอนโทรลดวยวิธีนี้ จะสามารถควบคุมให Servo หมุนไดมากกวาหนึ่งตัวและทํางานเปน Loop ไดตาม
ลักษณะโปรแกรมที่ผูใชเขียนขึ้น    

  

3.1 โหมดการคอนโทรล Servo โดยใช MCU เปนตัวสง Command Code   
ในการทํางานโหมดนี้ผูใชสามารถเขียนโปรแกรมสงขอมูลจาก MCU ที่ตออยูภายนอกบอรดตระกูล

ใดก็ไดผานทาง Function Uart ของ MCU มาควบคุม Servo ที่ตออยูบนบอรดนี้  โดยจะตองสงขอมูลแบบ
อนุกรมมาชุดละ 3 Byte  ตอการทําให Servo หมุนไป 1 ตําแหนง  โดยขอมูลที่จะตองสงมาไบตแรกคือ Sync 
byte ซ่ึงมีคาเปน FFH (255) เทานั้น ไบตที่ 2 คือ คาของ ID Address และคาของ แชนแนล โดยกําหนดใหคา 
ID Address อยูที่ 4 บิตบน และคาของแชนแนลอยูที่ 4 บิตลาง  ไบตที่ 3 คือตําแหนงของ Servo ที่จะให 
Servo หมุนไป มีคาตั้งแต 50-250 (ฐาน10) Step  ซ่ึงแตละ Step ที่เปล่ียนแปลงไปจะมีความละเอียดอยูที่ 10us 
 เร่ิมตนใหผูใชกดสวิตช DOWN เพื่อเขามาทํางานในโหมดนี้ หรือเล่ือนสวิตช หมายเลข16 มาที่
ตําแหนง RUN ในครั้งแรกก็จะเขามาในโหมดนี้โดยอัตโนมัติเชนกัน ซ่ึงจะสังเกตเห็นวา LED สีเขียวและ
แดงจะติด  แสดงวาเขามาทํางานในโหมดนี้แลว  จากนั้นก็ตอสายสื่อสารเขากับขั้ว RS232 หรือ RS422/485 
ของบอรด ET-RS SERVO V1.0 ขึ้นอยูกับผูใชจะเลือกใชงาน และตอสายอีกดานหนึ่งเขากับบอรดตัวสงขอ
มูลของทาน โดยถาเลือกการสงแบบไหนก็จะตองตอใหเหมือนกันดวย เชนตองการสื่อสารโดยใช RS232 ก็
จะตองตอที่ขั้วตอ RS232  ของทั้งบอรดสงและบอรดรับใหตรงกัน และตองจําไวอยางหนึ่งวา จะตองสลับ
สายของขั้วตอใหถูกตอง  หลักการงายๆก็คือ ใหตอขา RX  ของบอรดแรกเขากับขา TX ของบอรดที่2 และ
ตอขา RX ของบอรดที่ 2 เขากับขา TX ของบอรดแรก ดูการตอไดจากภาคผนวกทายเลม 
 หลังจากที่ตอสายเรียบรอยแลวก็ใหทําการรันโปรแกรมที่เขียนไวในบอรดสงได Servo ก็จะหมุนไป
ตามโปรแกรมที่คุณเขียนถาโปรแกรมนั้นถูกตอง  ถา Servo ไมหมุนตามที่ตองการแสดงวาการสงขอมูลผิด
พลาด  ใหลอง Reset  MCU ของบอรดสงดู  และถายังไมทํางานอีก ก็ลอง Reset MCU ของบอรดคอนโทรล 
Servo นี้ดูโดยกดที่สวิตชหมายเลข 11 จากนั้นก็ใหเขามาอยูในโหมดยอยนี้อีกครั้ง แลวจึงทําการ Reset MCU 
ของบอรดสงดูใหมอีกครั้ง  ซ่ึงถาโปรแกรมที่ผูใชเขียนขึ้นไมผิดพลาดก็จะตองทํางานได… 
 

3.2 โหมดการคอนโทรล Servo ผานทาง PC โดยใชโปรแกรม ET-RSS V1.00 
 การใชงานในโหมดนี้ กอนอื่นใหตอสายสื่อสารขอมูลเขาที่ COM1 หรือ COM2 ของ PC และอีก
ดานหนึ่งตอเขาที่บอรด ET-RS SERVO V1.0 ที่จุด RS232 หรือ RS 422/485 ก็ไดแลวแตผูใชจะสะดวกแต
การใชงาน RS422/485 ผูใชจะตองมีชุดแปลงจาก RS232 ไปเปน RS422/485 ดวยถึงจะใชงานได  จากนั้นให 
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เล่ือนสวิตชหมายเลข 16 มาทางตําแหนง RUN แลวใหผูใชกดสวิตช SELECT จะเห็น LED สีเหลืองสวางขึ้น 
คูกับสีเขียว แสดงวาเขาสูโหมดยอยนี้เรียบรอยแลว  จากนั้นใหทําการรันโปรแกรม ET-RSS.EXE  ขึ้นมาจะ
แสดงดังรูป 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปหนาตางเม่ือ RUN โปรแกรม ET-RSS V1.00 
 

การใชงานโปรแกรม ET-RSS V1.00 
 จากรูปขางตนจะมีสวนควบคุมอยู 2 สวน คือ Setup และ Control Servo  เมื่อทําการรันโปรแกรม
ขึ้นมาแตละครั้ง  อันดับแรกผูใชจะตองทําการ Setup การใชงานโปรแกรมเสียกอนโดยเลือก Com Port ที่ผู
ใชตอใชงานอยู  และเลือก ID Address ใหตรงกับที่ผูใชไดตั้งไวที่บอรดคอนโทรล Servo จากนั้นก็เลือกคา 
Delay Time มาคาใดคาหนึ่งก็ได ซ่ึงคาที่เหมาะสมจะอยูในชวง 10-20 โดยคา Delay Time นี้จะไมมีผลตอ
การควบคุม Servo คร้ังละแชนแนล แตจะมีผลเมื่อผูใชทําการ Save คา Step ในแตละแชนแนลเก็บไว เวลาเรา
ทําการ RUN Step ที่ Save ไว คา Delay Time นี้จะเปนตัวหนวงคาของ Step นั้นๆใหคางอยูนานแคไหน  
 เมื่อ Setup เรียบรอยแลวผูใชก็สามารถเลื่อน Scroll Bar ควบคุม Servo ในแชนแนลที่ตองการได ซ่ึง
ถาผูใชทําการ Setup ไมเรียบรอย  แลวมาเลื่อน Scroll Bar เลยจะทําใหโปรแกรม Error ฉะนั้นตองกลับไป 
Setupใหเรียบรอยกอนในทุกครั้งที่เปดโปรแกรมขึ้นมา  จากรูป Step เร่ิมตนจะถูกกําหนดไวที่ 151 เมื่อผูใช
ทําการเลื่อน Scroll Bar  Step ที่แสดงก็จะเปลี่ยนแปลงตามไปดวย  โดย Step การหมุนจะอยูในชวง 50-250 
และถาตองการให Servo หมุนมาอยูที่ตําแหนง Center ก็ใหคลิกที่ปุม Center Servo ก็จะหมุนมาอยูที่ตําแหนง 
Center นั่นคือคา Step = 150   
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ในกรณีที่ผูใช Save คา Min และ คา Max( ตอน Setup Servo ) ของแชนแนลใดก็ตามไวไมถึง
ตําแหนง 50 และ 250  เวลาเลื่อน Scroll Bar เกินคา Min และ Max ไป Servo จะไมหมุนตอไปจะหยุดอยูที่
ตําแหนงของคา Min และMax นั้นๆ จนกวาผูใชจะเลื่อน Scroll Bar มาอยูในยานของคา Min และ Max นั้น
อีกครั้ง Servo ถึงจะเกิดการเปลี่ยนแปลงขึ้นอีกครั้ง  และสิ่งที่ตองคํานึงถึงอีกประการคือ คาตําแหนงของ 
Servo ที่เราคอนโทรลที่ Scroll Bar จะถูกสงไปควบคุม Servo ก็ตอเมื่อ คาของ Scroll Bar เกิดการเปลี่ยน
แปลงขึ้นเทานั้น ถาคาของ Scroll Bar คงที่ไมมีการเปลี่ยนแปลงก็จะไมมีการสงคา Step การหมุนไปควบคุม 
Servo แตตัวบอรดจะนําคาลาสุดกอนหนานี้ที่สงไปใหมาควบคุม Servo  

ในสวนของโหมดนี้นอกจากจะใชหา Step การหมุนของ Servo ในแตละแชนแนลไดแลวยังสามารถ 
Save คา Step ของแตละแชนแนล เก็บไวไดเพื่อใช RUN ดูตัวอยางการหมุนของ Servo เปน Pattern เบื้องตน
ได  ในการ Save คา Step  แตละ Step ที่จะใชงานเก็บไวทําการ RUN ผูใชสามารถเปลี่ยนคา Delay Time ของ
แตละ Step ได  หรือจะใชคา Delay Time ทุก Step เทากันหมดก็ได  ในการเปลี่ยนคา Delay Time จะตอง
เปล่ียนกอนที่จะเลื่อน Scroll Barเสมอ  คา Delay Time ที่กําหนดถึงจะถูกนําไปใชงานไดถูกตองตรงกับ Step 
ที่ผูใชตองการ  เชน ตองการ Save คาที่ทําให Servo แชนแนล 1 หมุนมาอยูที่ตําแหนง  100 และหลังจากหมุน
แลวให Delay ไว 15 กอนที่จะไปทํางานใน Step ตอไป ก็ใหทําดังนี้  เลือกคา Delay Time มาอยูที่เลข 15 จาก
นั้นก็เล่ือน Scroll Bar CH1  ไปที่ตําแหนง 100 แลวจึงกด สวิตช Save ที่ตัวบอรด 1 คร้ัง  LED Save  ที่บอรด
ก็จะติดและดับ นั่นแสดงวา ได Save Step แรกเรียบรอยแลว  จากนั้นก็ทําในลักษณะนี้ตอไปในการ Save 
Step อ่ืน ถาเราให Delay Time เทากันหมดทุก Step ก็ไมตองไปเปลี่ยนคา Delay Time  ใหเล่ือน Scroll Bar 
หาตําแหนงที่ตองการแลวกด สวิตช Save ไดเลย โดยคา Step คา แชนแนล และคา Delay Time จะถูกเก็บไว
ใน E2Prompt ซ่ึงจะมีเนื้อที่เก็บ Command ประมาณ 13.5 Kbyte  ในการกดสวิตช Save นั้นใหกดแลวรีบ
ปลอยมิฉะนั้นจะเปนการ Save Step เดิมซ้ําหลายครั้ง สงผลใหเวลา RUN จะทําใหเสียเวลาในการอาน Step 
เดิมหลายครั้ง ซ่ึงจะเปนการเพิ่ม Delay ไปในตัวอีกลักษณะหนึ่ง ซ่ึงถาเรา Set คา Delay Time ไวเหมาะสม
แลวก็ไมควรใชการ Save ตําแหนงเดิมทับอีกเพราะจะทําใหเสียเวลา 

ในกรณีที่เรา Save คาตําแหนงพลาดไมตรงกับที่เราตองการเราไมสามารถยอนกลับมาลบออก เพื่อ 
Save คาใหมได  แตการ Save จะเปนในลักษณะตอกันไปเรื่อยๆ คาเกาที่เราไมตองการจะยังถูกบันทึกอยู 
และเวลา RUN ก็จะถูกนํามา RUN ดวย ดังนั้นถา Save ผิดก็ควรจะออกจากโหมดนี้และเขามาในโหมดนี้
ใหม แลวจึงเริ่มทําการ Save ใหมทั้งหมดตั้งแตแรกอีกครั้ง คาเกาที่เคย Save ไวก็จะถูกคาใหมนี้ทับลงไปทั้ง
หมด ในทุกๆครั้งที่เราออกจากโหมดนี้แลวกลับเขามาใหม และมีการกดสวิตช Save ขึ้น คาที่เรา Save เก็บไว
กอนหนานี้ก็จะหายไปหมด จะเหลือแคคาใหมที่ถูก Save ลงไป ที่จะสามารถถูก RUN ขึ้นมาได ดังนั้นจึง
ควรระวังดวย ถาเรายังตองการใชงาน Step เดิมที่บันทึกเก็บไวอยู  และในการ Save นี้ในบางครั้งอาจจะทํา
ใหบอรด Error ไดเวลาทําการ RUN Step ที่ Save  ซ่ึงจะทําใหไมสามารถใชงานสวิตชตางๆบนบอรดไดก็ให
ผูใชทําการกดสวิตช Reset MCU ใหม 
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3.3 การ RUN STEP การหมุนของ Servo ท่ี Save ไวใน E2Prom 
 ในโหมดนี้จะทําหนาที่ในการ RUN Step ของ Servo ที่ผูใชไดทําการ Save ไวในหัวขอที่ 3.2  ซ่ึงการ
ใชงานนั้นผูใชจะตองทําการ Save คาตําแหนงของ Servo ที่ตองการ เก็บไวใน E2Prom เรียบรอยแลวตามที่
ไดกลาวไปในหัวขอ 3.2  จากนั้นใหผูใชทําการกดสวิตช UP จะสังเกตเห็นวา LED ทั้ง 3 ดวง คือ เขียว ,แดง , 
เหลือง จะติดขึ้นมา แสดงวา เขาสูการทํางานในสวนนี้เรียบรอยแลว Servo ก็จะหมุนไปตาม Step ที่เราได
โปรแกรมไว และเมื่อ RUN มาถึง Step สุดทายที่เราไดโปรแกรมไว ตัวบอรดก็จะวนกลับไป RUN เร่ิมตนที่ 
Step แรกอีกครั้งเปนแบบนี้ไปเรื่อยๆ จนกวาเราจะออกจากโหมดนี้ โดยการกดสวิตชเปล่ียนโหมดการทํางาน
ไปเปนโหมดอื่น  Servo ที่ RUN อยูก็จะหยุดหมุน  และไปทํางานตามคําสั่งของโหมดใหมตอไป  ทุกครั้งที่
เราเขามาในโหมดนี้ Step การหมุนของ Servo ที่ถูก Save ไวใน E2Prom ก็จะถูก RUN ใหทํางานเสมอ 
 

4.  วิธีและหลักการในการเขียนโปรแกรมควบคุม Servo ใหกับบอรด ET-RS SERVO V1.0 
 ในการเขียนโปรแกรมสงขอมูลออกไปควบคุม Servo  นั้น  จะเปนการสงขอมูลออกครั้งละ 3 Byte 
ตอการทําให Servo นั้นหมุนไป 1 คร้ัง ดังนั้นผูใชจะตองกําหนดรูปแบบที่แนนอนในการที่จะให Servo หมุน
ไป และทําการสงขอมูลออกไปเปนชุดๆเพื่อให Servo เกิดการเคลื่อนไหวอยางตอเนื่องและเปนไปตามรูป
แบบที่ผูใชกําหนด สําหรับ Baud Rate ที่จะตองกําหนดให MCU ในการรับสงขอมูลนั้นคือ 9600 โดยผูใชจะ
ตองเขียนโปรแกรม กําหนด Baud Rate คานี้ ใหกับ MCU ที่เปนตัวสงขอมูลของทานเสมอ ไมวาจะใช MCU 
เบอรใดตระกูลใดก็ตาม มิเชนนั้นแลวจะทําใหการสงขอมูลออกไปไมตรงกับบอรด ET-RS SERVO V1.0 
ได  โดย Baud Rate นี้จะเปนคาที่ตายตัวไมสามารถที่จะเปลี่ยนเปนคาอื่นได 
- ขั้นตอนในการเขียนโปรแกรม 
 กอนอื่นขอทําความเขาใจกับผูอานกอนวา ตัวอยางโปรแกรมที่เราจะอางถึงนี้จะเปนตัวอยางสําหรับ
ใชกับ MCU Z8Encore!  โดยอางอิงกับบอรดรุน CP-JRZ8F02 V1.0 หรือ CP-JRZ8F01 V1.0/EXP ที่ทาง
บริษัท ETT เปนผูจัดทําขึ้นเทานั้น ซ่ึงจะพัฒนาโปรแกรมดวยภาษา C  แตผูใชสามารถนําตัวอยางโปรแกรม
เหลานี้ ไปดัดแปลงใชกับไมโครคอนโทรลเลอรในตระกูลอ่ืนไดซ่ึงจะไมยากนัก เพียงแตผูใชตองเขาใจวิธี
การเขียนโปรแกรม รับ-สง ขอมูล หรือ การใชงาน UART Port ของ MCU ในตระกูลนั้นๆก็เพียงพอ 
 1)  ทําการกําหนดคาเริ่มตน Set MCU ใหทํางานในฟงกชันของการรับสงขอมูล(Uart) และกําหนด 
      Baud Rate ในการรับสงที่ 9600 bit/s 
2)  เขียนโปรแกรมยอยในสวนของ Delay Time , การเช็คบิต Flag สําหรับการรับ , การเช็คบิต Flag   
     สําหรับการสง     
3)  เขียนโปรแกรมยอยในสวนของการ ตรวจสอบ Sync Byte  ซ่ึง Sync Byte ที่จะตรวจสอบจะใชคา FFH   
     เทานั้น  โดยหลักในการเขียนคือ  
     -  เรียกโปรแกรมยอยตรวจสอบ Flag การสง เมื่อพรอม ก็สง Sync Byte FFH ออกไปใหบอรด   
         คอนโทรล 
     -  เรียกโปรแกรมยอยตรวจสอบ Flag การรับ เมื่อพรอม ก็ใหอาน ขอมูลจากบอรดคอนโทรลเขามา 
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     -  นําขอมูลที่อานมาตรวจสอบวา ใช FFH หรือไม ( ทางบอรดคอนโทรล Servo เมื่อไดรับ Sync Byte แลว 
        ก็จะสงคา Sync  Byte นั้นกลับมาใหบอรดตัวสงอีกครั้งเสมอ) ถาใชก็ใหจบในสวนของการสง Sync   
        Byte แตถาไมใชก็ใหวนกลับไปสง Sync Byte ตอ จนกวาจะใช     
 4)  หลังจากที่ Set  MCU และเขียนโปรแกรมยอยในสวนตางๆไวเรียบรอยแลว ตอไปในสวนของโปรแกรม 
      หลักก็ใหเร่ิมทําการสงขอมูลไดตามนี้ 
     -  เรียกโปรแกรมยอยในสวนของการสง Sync Byte  (เปน Byte ที่ 1) 

-  เรียกโปรแกรมยอยตรวจสอบ Flag การสง แลวจึงสงคา ID Address (4บิตบน) และคาแชนแนลของ  
   Servo (4บิตลาง) ออกไปใหบอรดคอนโทรล (เปน Byte ที่2) 

     -  เรียกโปรแกรมยอยตรวจสอบ Flag การสง แลว สงคา ตําแหนงที่จะให Servo หมุน  ออกไปยังบอรด 
        คอนโทรล (เปน Byte ที่ 3) 
 ใน Step ที่กลาวนี้เปนการสงขอมูลออกไปควบคุม Servo ใหหมุนเพียง 1 คร้ังเทานั้น ตอไปเราจะมา
ดูตัวอยางโปรแกรมการควบคุม Servo 2 ตัวใหทํางานในลักษณะเปน Loop ตามรูปแบบที่วางไว 
 
    Example   

     ในตัวอยางนี้ไดกําหนดใหโปรแกรมสามารถใชการสื่อสารแบบ RS232,RS422,RS485 ไดกับบอรด  
      CP-JRZ8F02  V1.0 ในแชนแนล 0 สวนบอรดรุน CP-JRZ8F01 V1.0/EXP สามารถใชการสื่อสาร 
      แบบ RS232 แชนแนล 0 ไดเพียงอยางเดียว       
                     ตัวอยางโปรแกรมนี้จะใชในการควบคุม Servo Motor 2 ตัวดวยกัน โดยตอ Servo Motor  เขา 
      กับบอรด ET-RS SERVO V1.0 ที่ CH1 และ CH2   แลว ทําการ Save หาคา Min และ Max ของทั้ง 2  
      แชนแนลใหเรียบรอย รวมทั้งกําหนด ID Address ของบอรดคอนโทรล ET-RS SERVO V1.0 เปน 
      0  จากนั้นทําการRun โปรแกรมที่บอรดตัวสงสําหรับสง Command ได  โดยที่บอรดรับ Command 
      (ET-RS SERVO V1.0)  จะตอง Set ใหอยูในโหมดของการรับคําสั่งจาก MCU รอไวเสียกอนมิเชนนั้น 
     จะทําใหการ รับ-สง ผิดพลาดได  ซ่ึงแกไขไดโดยทําการ Reset MCU ของบอรดตัวสงใหม 
 
           #include <stdio.h> 
           #include <ez8.h>                                                                                                            
                //-------------------------------------- Delay  ------------------------------------// 
      void delay (int count) 
        {   int  i , j   ; 
                      for ( i = 0 ; i <= count ; i++ ) 
              for ( j = 0 ; j <= count ; j++ )             ; 
                 } 
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       //--------------------------------------  Check Receiver data  ----------------------------------------// 

  void recev_uart() 
    {  

                     PDOUT = 0x00                                 ;  //  For Control RS485 ;PD6 = 0:ทําหนาที่รับขอมูล  
                     while (! ( U0STAT0 & 0x80 ) )  { ; }   // เช็คสถานะการรับขอมูล บิต RDA=1 คือพรอมรับ    
                } 
          //-----------------------------------  Check Transmission data  -------------------------------------// 

  void transmit() 
                 { 
                     PDOUT = 0xFF                                 ; // For Control RS485 ; PD6 = 1 :ทําหนาที่สงขอมูล 
                     while (! ( U0STAT0 & 0x04 ) )  { ; }  //เช็คสถานะการสงขอมูล บิต TDRE=1 คือพรอมสง 
                 } 
         //-----------------------------------------  Sent Sync Byte  -------------------------------------------// 

    void sync() 
                  { 
                     do 
                       { 
                          transmit()                                       ;   //เช็คสถานะการสง 
             U0D = 0xFF                                   ;  // สง Sync Byte  FFH 
                          delay(10)                                        ;  // delay bit control PD6 for RS485(ถาใช) 
                          recev_uart()                                    ;  //รับการตอบรับ Sync Byte คา FFHจากบอรดรับ  
             delay(10)                                        ;  // delay bit control PD6 for RS485(ถาใช)      
                      } while (U0D !=  0xFF)                     ; // ตรวจสอบขอมูลที่รับมาวาใช FF หรือไม 
                  } 

 
      //----------------------------------------------  Main  --------------------------------------------------// 

                   main() 
                    { 
                       unsigned char ch1 , ch2    ; 
          unsigned  int  x                  ; 
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                         ch1 = 0x01                                               ;  // IP Address 0 + Channel 1 
            ch2 = 0x02                                                ;  // IP Address 0 + Channel 2  
       //-------------------------------------  Initial Transmission Uart0 -------------------------------------// 
                U0BRH   =  0x00                                      ; 
               U0BRL   =  120                                         ;  // Set Baud Rate = 9600 Kb. 
                PAAF    =  0x30                                       ;  // Set Alternate Function PA4-5 for Uart 0 
               U0CTL0 =  0xC0                                      ;  // Control Register Uart0 Function 
           PDDD     =  0x00                                      ;  //  Port C = OUTPUT For Ctrl. RS485 
                       While(1) 
                        { 
         //=====================  Step 1Turn Left ========================//  
                          for (x = 50 ; x <= 250 ; x = x+2)              // Loop สําหรับเพิ่มคาตําแหนงใหคร้ังละ2 Step 
                           { 
                        //-----------------------------  Servo CH1 Operate  -----------------------------// 
                                   sync()                                                   ; // สง Sync Byte        
                                   transmit()                                              ; // Check Buffer สําหรับการสงวางหรือไม 
                      U0D = ch1                                            ; // สง IP Address และ คาแชนแนล(0x01)  

                                   transmit()                                              ; // Check Buffer สําหรับการสงวางหรือไม 
                         U0D = x                                                ; // สงคาตําแหนงที่จะให Servo หมุน   
                                  delay(250)                                              ; // หนวงเวลาการสงขอมูลในแตละStep 
                      //-----------------------------  Servo C2 Operate  -----------------------------// 
                                  sync()                                                     ;  // สง Sync Byte              
                                  transmit()                                               ;   
                     U0D = ch2                                              ; // สง IP Address และ คาแชนแนล(0x02)                                              

                                  transmit()                                                ; 
                        U0D = x                                                  ;  // สงคาตําแหนงที่จะให Servo หมุน 
                                  delay(250)                                              ; 
                          } 
                                  delay(500)                                             ; 
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         //=====================  Step2 Turn Right ========================// 
                         for (x = 250 ; x >= 50 ; x = x-10)              // Loop สําหรับลดคาตําแหนงลงครั้งละ10 Step 
                           { 
                         //-----------------------------  Servo CH1 Operate  -----------------------------// 
                                   sync()                                                   ; // สง Sync Byte        
                                   transmit()                                              ; // Check Buffer สําหรับการสงวางหรือไม 
                      U0D = ch1                                            ; // สง IP Address และ คาแชนแนล(0x01)  

                                   transmit()                                              ; // Check Buffer สําหรับการสงวางหรือไม 
                         U0D = x                                                ; // สงคาตําแหนงที่จะให Servo หมุน   
                                  delay(250)                                              ; // หนวงเวลาการสงขอมูลในแตละStep 
                      //-----------------------------  Servo CH2 Operate  -----------------------------// 
                                  sync()                                                     ;  // สง Sync Byte              
                                  transmit()                                               ;   
                     U0D = ch2                                              ; // สง IP Address และ คาแชนแนล(0x02)                                              

                                  transmit()                                                ; 
                        U0D = x                                                  ;  // สงคาตําแหนงที่จะให Servo หมุน 
                                  delay(250)                                              ; 
                          } 
                                  delay(500)                                              ; 
 
         //=====================  Step3 Turn Left ========================// 
                         //-----------------------------  Servo CH1 Operate  -----------------------------// 
                                   sync()                                                   ; // สง Sync Byte        
                                   transmit()                                              ; // Check Buffer สําหรับการสงวางหรือไม 
                      U0D = ch1                                            ; // สง IP Address และ คาแชนแนล(0x01)  

                                   transmit()                                              ; // Check Buffer สําหรับการสงวางหรือไม 
                         U0D = 250                                               ; // สงคาตําแหนงที่จะให Servo หมุน   
                                  delay(900)                                              ; // หนวงเวลาการสงขอมูลในแตละStep 
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               //-------------------------------------  Servo CH2 Operate  -------------------------------------// 
                                  sync()                                                     ;  // สง Sync Byte              
                                  transmit()                                               ;   
                     U0D = ch2                                              ; // สง IP Address และ คาแชนแนล(0x02)                                              

                                  transmit()                                                ; 
                        U0D = 250                                                 ;  // สงคาตําแหนงที่จะให Servo หมุน 
                                  delay(900)                                              ; 
 
         //=====================  Step4 Turn Right  ========================// 
                         //-----------------------------  Servo CH1 Operate  -----------------------------// 
                                   sync()                                                   ; // สง Sync Byte        
                                   transmit()                                              ; // Check Buffer สําหรับการสงวางหรือไม 
                      U0D = ch1                                            ; // สง IP Address และ คาแชนแนล(0x01)  

                                   transmit()                                              ; // Check Buffer สําหรับการสงวางหรือไม 
                         U0D = 50                                               ; // สงคาตําแหนงที่จะให Servo หมุน   
                                  delay(900)                                              ; // หนวงเวลาการสงขอมูลในแตละStep 
                      //-----------------------------  Servo CH2 Operate  -----------------------------// 
                                  sync()                                                     ;  // สง Sync Byte              
                                  transmit()                                               ;   
                     U0D = ch2                                              ; // สง IP Address และ คาแชนแนล(0x02)                                              

                                  transmit()                                                ; 
                        U0D = 50                                                 ;  // สงคาตําแหนงที่จะให Servo หมุน 
                                  delay(900)                                              ; 
                          } 
                   } 
            
 
 
 
 
 
 

                                                                                                                                                          



                                                                                                                      
คูมือการใชงานบอรดคอนโทรล Servo Motor (ET-RS SERVO V1.0) 
 

- 22 - 

 จากตัวอยางโปรแกรมขางตนถา Servo ที่นํามาตอเปนของยี่หอ GWS  เมื่อทําการ RUN โปรแกรม
จะเห็นวา Servo จะหมุนทวนเข็มนาฬิกากอน จากนั้นก็จะหมุนกลับคือ ตามเข็มนาฬิกาสลับกันไปในลักษณะ
นี้เร่ือยๆ  ซ่ึงในตัวอยางโปรแกรมนี้จะเห็นวามีรูปแบบการสงขอมูลอยู 2 ลักษณะคือ ใน Stepที่ 1 กับ 2 นั้น
จะเปนการสงขอมูลในลักษณะ   ใหเพิ่มคาขึ้นครั้งละ 2 Step ( Servo หมุนซาย ) และลดคาลงครั้งละ 10 Step 
( Servo หมุนขวา) ตามลําดับ จนถึงคาตําแหนงที่เราตองการ การสงขอมูลในลักษณะนี้จะชวยใหเรากําหนด
ความเร็ว ในการหมุนได คือถากําหนดให Servo มีการเปลี่ยนแปลงครั้งละหลาย Step Servo ก็จะหมุนเร็วข้ึน 
และในการเปลี่ยนแปลงของ Step ที่กําหนดจะตองกําหนดคา Delay ใหเหมาะสมดวยเพื่อใหการหมุนของ 
Servo ไมผิดพลาด  และการสงขอมูลอีกลักษณะหนึ่งก็คือ ใน Step ที่ 3 กับ 4 จะเปนการตําแหนงเริ่มตนและ
ตําแหนงสุดทายใหกับ Servo ตรงๆเลย ซ่ึงการสงขอมูลในลักษณะนี้จะทําให Servo หมุนดวยความเร็วสูงสุด
ดังนั้นคา Delay Time จะตองกําหนดมากขึ้นดังนั้นถารันโปรแกรมดูแลว จะสังเกตเห็นวา เมื่อโปรแกรม
ทํางานใน Step ที่ 1 และ 2 แลวจะเห็นเหมือนวา Servo หมุน 2 ตัวพรอมกันเนื่องจากคา Delay Time ต่ํา แต
ถาโปรแกรมทํางานใน Step ที่ 3 และ 4 จะเห็นวา Servo ในแชนแนล 1 จะหมุนไปกอน สวนแชนแนล 2 จะ
หมุนตามไปที่หลังเนื่องจากคา Delay Time ระหวางแชนแนลมากนั่นเอง  และการที่ตองกําหนดคา Delay 
Time นี้ใหมากหนอยก็เพื่อให Servo หมุนมาถึงตําแหนงที่เรากําหนดไวจริงๆ ถา Delay Time นอยไปจะทํา
ให Servo หมุนมาไมถึงตําแหนงที่เราตองการ 
 
 
 
 
/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\----- ET-RS SERVO V1.0 -----\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/\/ 
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GWS   SERVO   SPECIFICATIONS         

 

STANDARD SERIES 

 
  
                                                                                                           
 
 
 
 
 
 

                                                                                                         Connector Servo 
                                                                                   
 

GN

+V M  (แดง ) PWM (สม)

D (น้ําตาล)

4.8V 6V Weight 
Torque Torque Model STD 2BB MG 

Size ( L x W x H ) 
mm/in 

g oz 
Speed 

(sec/60°) kg-cm oz-in 

Speed 
(sec/60°) kg-cm oz-in 

S03N     0.23 3.40  47 0.18 4.00 56 
S03NF   0.18 2.80   39 0.15 3.20  44 
S03NXF   

39.5x20.0x35.6 
1.56x0.79x1.40 

41.0 1.45 

0.15 2.20 31 0.12 2.45  34 
S03N 2BBMG      0.23 3.40 47 0.18 4.20 58 
S03NF 2BBMG      0.18 2.80 39 0.15 3.40 47 
S03NXF2BBMG      

40.6x20.0x38 
1.60x0.79x1.50 64 2.26 

0.15 2.50 35 0.12 3.00 42 
S03T   0.33 7.20  100 0.27 8.00 111 
S03TF   0.27 5.80  81 0.22 6.50 90 
S03TXF   

39.5x20.0x39.6 
1.56x0.79x1.56 

46.0  1.62 

0.21 5.00  69 0.17 6.20  86 
S03T 2BBMG       0.33 7.40 103 0.27 8.60 119 
S03TF 2BBMG       0.27 6.00 83 0.22 6.95 97 
S03TXF 2BBMG      

40.6x20.0x42.8 
1.60x0.79x1.70 

73 2.57 

0.21 5.60 78 0.17 6.40 89  

  
  

  
  
  

STD = Oiliness Bearing       2BB = 2 Ball Bearings      MG = Metal Gear with Ball Bearings 
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การตอสายในการ รับ –สง ขอมูลระหวางบอรด โดยใชการสื่อสารแบบ RS232 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

RX

+VCC

TX

GND

RS232

RX

+VCC

TX

GND

RS232

บอรด ET-RS SERVO V1.0บอรด Send Command

 
 
 
 

การตอสายในการ รับ –สง ขอมูลระหวางบอรด โดยใชการสื่อสารแบบ RS422/485 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 

RX-

+VCC

RX+

TX-

TX+

GND

RS422/485

RX-

+VCC

RX+

TX-

TX+

GND

RS422/485

บอรด ET-RS SERVO V1.0บอรด Send Command
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รูป  วงจรบอรด ET-RS SERVO V1.0 (Sheet1) 
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รูป  วงจรบอรด ET-RS SERVO V1.0 (Sheet2) 
 

                                                                                                                                                          



                                                                                                                      
คูมือการใชงานบอรดคอนโทรล Servo Motor (ET-RS SERVO V1.0) 
 

- 27 - 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูป  วงจรบอรด ET-RS SERVO V1.0 (Sheet3) 
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