
Olùṣàwárí  ìmọ̀lára ( ẹ̀ǹjìnnì Servo )

I  Ọ̀rọ̀ ìṣájú

Servos ẹ́ńjìnnì ( Ẹ̀rọ amóhunṣiṣẹ́ oye ) ni a máa lò fún ìdíwọ̀n ìmọ̀lára ojọ́ yín.

Àwọn Servos jẹ́ àwọn ẹ̀rọ amóhunṣisẹ́ tí kìí yípo lórí ipò kan náà, àmọ́ wọ́n máa 

ń bọ́ sípò kan tí wọn á sì dúró síbẹ̀ tá a bá parọ ipò fún wọn, àwọn ìyí wà lórí 

º180 ( ìdájì òbírípo ). Nígbà tí a bá so pálí mọ́ àmóhunṣiṣẹ́ yìí, a lè máa darí 

àwọn èèyàn láti wá gba ìmọ̀ràn sórí iṣẹ́ àkànṣe wọn. Bíi àtẹ̀yìn wá, nígbà tí a lò 

PWM fi darí ìmọ̀lẹ́ nínú àkànṣe 4, a lo àwọn sáà ìṣẹ́jú àáyá fi parọ ìpò àwọn Led. 

Àsìkò díẹ̀ wà láàrin ìlọ́sókè-sílẹ̀ méjì tó sì jẹ́ 1000 dé 2000 “míkroìṣẹ́jú àáyá”. Ó 

ṣeé ṣe ká kọ ètòlẹ́sẹẹsẹ fún ìlọ́sokè-sílẹ̀, àmọ́ Αrduino ní gbàgede tí máa ń fún 

wa ni àǹfààní láti ṣèdarí àwọn  amóhunṣiṣẹ́.

amóhunṣiṣẹ́ yìí ò lè yí jú º180 lọ, nígbà tí òǹkaye ojú-àkànpọ̀ ìwọlé wà láàrin 0 

dé 1023 a máa lo iṣẹ́ map() láti fi ṣèparọ irúfẹ́ òǹkaye tó kúrò ní àtàkò 

oníyípadà. 

Nínú ìjọ Αrduino, a ní àwọn onímọ̀, tí wọn sì kọ àwọn àfikún isẹ̀ àti  àtọ́sọ́nà fún 

ìtẹ́síwájú ìjọ yìí.

Gbogbo àwọn èèyàn n àǹfààní láti kọ àwọn àtọ́sọ́nà fi ṣàfikún gbàgede Αrduino.

Àwọn aṣàmúlò ìjọ Αduino kọ àwọn àtọ́sọ́nà púpọ̀ fún ìmúlò àwọn àmì ayùn àti 

ẹ̀rọ oníṣe.

Gbàgede ètòlẹ́sẹẹsẹ máa ń fún ìjọ ní ìrọ̀rùn láti tẹ̀síwájú nínú ìgbékalẹ̀ 

ètòlẹ́sẹẹsẹ.

Wọ́n gbé Αrduino jáde pẹ̀lú àwọn gbàgede tó wúlò fún àwọn ẹ̀rọ àti ìsọ́fúnni. 

Gbàgede kan sì wà pàtó fún àwọn amóhunṣiṣẹ́ Servos. Nínú àwọn ètòlẹ́sẹẹ tí a 

máa kọ, a máa ṣàgbáwọlé gbàgede yìí àti àwọn iṣẹ́ rẹ̀.

I   Àsopọ̀

1. Ẹ ṣàsopọ̀ folti 5 àti ìkójọ sí ẹgbẹ̀ pákó ìdánwò kan

2. Ẹ so àtàkò oníyípadà kan mọ́ pákó yín. Àtàkò oníyípadà wà gẹ́gẹ́ bíi afara 

onípín ẹdọfu iná. Nígbà tí a bá ń yí ohun ìyí rẹ̀, èyí máa jẹ́ ká máa 

ṣàyípadà agbára ẹdọfu iná láàrin ẹsẹ̀ àárin àtàkò oníyípadà òpèsè iná. Ẹ 
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màa ka ìyípadà yìí lórí ojú-àkànpọ̀ aláfiwé, ẹ so ẹsẹ̀ àárin àtàkò mọ́ ojú-

àkànpọ̀ aláfiwé Α0, ẹsẹ̀ yìí ni a máa ṣèdarí amóhunṣiṣẹ́ oye.

3. Okùn mẹ́ta jáde kúrò nínú Servos : okùn púpa ni múná wa, okùn dúdú ni 

a á somọ́ àkójọ, okùn kẹ́ta máa ṣèdarí Servos, tá a sì máa gba àwọn 

ìsọfúnni láti Αrduino, ẹ so okùn púpa mọ́ folti 5, dúdú mọ́ àkójọ, funfun 

mọ́ ojú-àkàpọ̀ 9.

4. Servos máa ń lò ìgbìná tó pọ̀, nígbà tó bá bẹ̀rẹ̀ sí iṣẹ́, ju ìgbà tó bá ti wà 

nínú iṣẹ́ lọ, èy máa jẹ́ kí agbára àyíká iná yín máa dínkù. Nígbà tí a bá fi 

alákòónú µF 100 láàrin ìpèsè iná àti àkójọ iná ní ẹgbẹ̀ olùsopọ́ Servos, èyí 

máa jẹ́ ká dín ìyípadà iná kù. Bẹ́ẹ̀ a tún lè fi alákòónú kan sáàrin òpèsè iná

àti àkójọ àtàkò oníyípadà. Èyí ni a ń pè ni alákòónú àìlèsopọ̀, nítorí n máa 

ṣèdínkù àwọn ìyípadà tó wá láti àwọn ẹ̀kà ohun abánáṣiṣẹ́ tó kù. Ẹ ẹí dájú

pé ẹ so kátádù mọ́ àkójọ ( ó wà ní ẹgbẹ̀ ẹ̀là tẹ́ẹ́rẹ́ dúdú tí a fi ṣèdámọ̀ ní 

gbogbo gíga ) ẹ so anódù mọ́ òpèsè iná, àṣìso máa fà á ìbù gbàù.  

II àtọ́sọ́nà 

1. Ìṣàgbéwọlé gbàgede

Láti lò gbàgede Servo, a máa ṣàgbéwọlé rẹ̀, èyí máa jẹ́ ká lò àwọn iṣẹ́ tó 

somọ́ ọ nínú àwọn ètòlẹ́sẹẹsẹ wa.

#include <Servo.h>

2. Ìṣẹ̀dá ọ̀wọ́ Servo

Bí tí a bá fẹ́ tọ́kasí Servo a máa ṣẹ̀dá ọ̀wọ́ kan sínú oníyípadà kan, nǹkan tí

a ń pè ni Ọ̀WỌ́, bí ẹ bá ṣé èyí, ẹ máa lò orúkọ ẹyọ kan, tí á sì wá fún yín 

láǹfààní fi lò gbogbo àwọn iṣẹ́ àti agbára gbàgede Servo, lẹ́yìn ìgbà náà tí 

ẹ bá kọ myServo èyí máa túmọ̀ sí ọ̀wọ́ Servo. 

Servo  myServo;

3. Àlàyé àwọn oníyípadà

Ẹ ṣèpilẹ̀ aláìṣeyípadà tí ń ṣójú ojú-àkànpọ̀ tí a somọ́ àtàkò oníyípadà pẹ̀lú 

àwọn oníyípadà tí a máa lò fi ṣàfipamọ àwọn ìwọlé aláfiwé pẹ̀lú igun tí a 

fẹ́ lò fún ìpò Servo.

int const potPin = A0;
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int potVal;

int angle;

4. Àsopọ̀ ọ̀wọ́ Servo pẹ̀lú ojú-àkànpọ̀ Αrduino, ìpìlẹ̀ ojú-àkànpọ̀ alátòtẹ̀lé

Nínú setup() a máa sọ ojú-àkànpọ tí a á so Servo mọ́ .

Ẹ sèpilẹ̀ ojú-kànpọ̀ alátòtẹ̀lé fi ka àwọn òǹkaye tó kúrò ní àtàkò oníyípadà

pẹ̀lú àwọn oníbáramu wọn pẹ̀lú igun ti Servo 

void setup() {

   myServo.attach(9);

    Serial.begin(9600);

}

5. Kíka àwọn òǹkaye àtàkò oníyípadà

Ninú iṣẹ́ loop() a á ka ìwọlé aláfiwé tí a sì máa firánṣẹ́ sí àṣàfihàn 

alátòtẹ̀lé.

void loop() {
        potVal = analogRead(potPin);
          Serial.print("potVal:  ");
          Serial.print(potVal);

6. Ìbáramú láàrin òǹkaye àtàkò oníyípadà àti Servo

Láti ṣẹ̀dá àwọn òǹkaye tó wúlò fún Servo pẹ̀lú àwọn èyí tí a kà lójú-

àkànpọ̀ aláfiwé, ó rọ̀rùn kí a lò iṣẹ́ map(); iṣẹ́ yìí máa ṣèyípadà àwọn 

òǹkaye tó wà láàrin 0 dé 1023 sí àwọn òǹkaye tó wà láàrin 0 dé 179. 

Ààtò márùn ún ni a máa fún iṣẹ́ map(): òǹkaye tí a fẹ́ ṣàtúntò rẹ̀

( ibi potVal ), òǹkaye kéretan ìwọlé(0), òńkaye ògóróró ìwọlé(1023), 

òǹkaye kéretan ìjáde (0) àti òǹkaye ògóróró ìjáde ( 179). Lẹ́yìn náà ẹ 

ṣèfiránṣẹ́ òǹkaye tí ẹ ṣírò sí àṣàfihàn.

angle = map(potVal, 0, 1023, 0, 179);
         Serial.print(" , angle! ");
         Serial.println(angle);
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7. Yíyípo Servo

Àsìkò ti tó kí Servo ṣípòpadà. Iṣẹ́ servo.write() ni máa ń ṣèṣípopadà servo 

pẹ̀lú igun tí ẹ tọ́kaṣí.

 myServo.write(angle);
         delay(15);
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