
 

ใบงานท่ี 8 คร้ังท่ี 13 

หน่วยท่ี GPIO การใช้งาน stepper motor บน raspberry pi ด้วย Python รวม 9 ชั่วโมง 

เร่ืองการใช ้stepper motor บน raspberry pi ด้วย Python ของ RPi จํานวน 90 นาที 

ชื่อ………………………………………………………………………………………..….ชั้น ....................... วันท่ี  .................../.............../255....... 
วัตถุประสงค์ท่ัวไป  

เพ่ือให้ผู้เรียนมีความรู้ ความเข้าใจ การใช้งานGPIO ติดต่อกับ stepper motor บน raspberry pi โดยใช้ภาษา Python 
วัตถุประสงค์เชิงพฤติกรรม 

เม่ือผู้เรียน เรียนจบแล้วสามารถ เชื่อมต่อกับเคร่ืองคอมพิวเตอร์ เขียนโปรแกรมและประกอบวงจรดังนี้ 
1. เขียนโปรแกรมและประกอบวงจรโดย GPIO ของ RPi โดยใช้ภาษา Python ใช้งาน stepper motor ได้ 

2. เขียนโปรแกรมและประกอบวงจรโดย GPIO ของ RPi โดยใช้ภาษา Python ใช้งาน servo motor ได้ 

3. มีคุณธรรม จริยธรรม และคุณลักษณะอันพึงประสงค ์

เคร่ืองมือและอุปกรณ์ 
1. บอร์ดทดลอง Raspberry Pi จํานวน   1   บอร์ด 
2. แหล่งจ่ายไฟ 9 โวลต์                                          จํานวน   1  เคร่ือง 
3. เคร่ืองคอมพิวเตอร์ จํานวน   1   ชุด 
4. บอร์ดทดลองวงจรอิเล็กทรอนิกส์  จํานวน   1    บอร์ด 
5. แอลอีดี จํานวน   4  ตัว 
6. ตัวต้านทาน 330 Ω จํานวน   8  ตัว  
7. ไอซี ULN2003 จํานวน   1  ตัว 
8. Stepper motor จํานวน   1  ตัว 
9. servo motor จํานวน   1  ตัว 

ลําดับข้ันการทดลอง 
1. โปรแกรมทดลองใช้งาน Stepper Motor มีดังนี้ 
import time 
import RPi.GPIO as GPIO # Use BCM GPIO references 
GPIO.setmode(GPIO.BCM)  # instead of physical pin numbers 
StepPins = [24,25,8,7]  # Define GPIO signals to use 
for pin in StepPins:  # Set all pins as output 

print “Setup pins”  
GPIO.setup(pin,GPIO.OUT) 
GPIO.output(pin, False) 

StepCounter = 0  # Define some settings 
WaitTime = 0.5 # Define simple sequence 
StepCount1 = 4 
Seq1 = [] 
Seq1 = range(0, StepCount1) 
Seq1[0] = [1,0,0,0] 
Seq1[1] = [0,1,0,0] 
Seq1[2] = [0,0,1,0] 
Seq1[3] = [0,0,0,1] 



StepCount2 = 8 # Define advanced sequence 
Seq2 = []  # as shown in manufacturers datasheet 
Seq2 = range(0, StepCount2) 
Seq2[0] = [1,0,0,0] 
Seq2[1] = [1,1,0,0] 
Seq2[2] = [0,1,0,0] 
Seq2[3] = [0,1,1,0] 
Seq2[4] = [0,0,1,0] 
Seq2[5] = [0,0,1,1] 
Seq2[6] = [0,0,0,1] 
Seq2[7] = [1,0,0,1] 
Seq = Seq1 # Choose a sequence to use 
StepCount = StepCount1 # Start main loop 
while 1==1: 

for pin in range(0, 4): 
xpin = StepPins[pin] 
if Seq[StepCounter][pin]!=0: 

print ” Step %i Enable %i” %(StepCounter,xpin) 
GPIO.output(xpin, True) 

else: 
GPIO.output(xpin, False) 

StepCounter += 1 
if (StepCounter==StepCount):    # If we reach the end of the sequence start again 

StepCounter = 0 
if (StepCounter<0): 

StepCounter = StepCount 
time.sleep(WaitTime)    # Wait before moving on 
sudo nano stepper.py แล้ว copy code ข้างบน มาวาง  sudo python stepper.py เพ่ือรัน 

ทดลองแก้ จาก 

Seq1[0] = [1,0,0,0] 

Seq1[1] = [0,1,0,0] 

Seq1[2] = [0,0,1,0] 

Seq1[3] = [0,0,0,1] 

เป็น 

Seq1[3] = [1,0,0,0] 

Seq1[2] = [0,1,0,0] 

Seq1[1] = [0,0,1,0] 

Seq1[0] = [0,0,0,1] 
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StepCount1 = 4  Define simple sequence  
Seq1 = [] 
Seq1 = range(0, StepCount1) 
Seq1[0] = [1,0,0,0] 
Seq1[1] = [0,1,0,0] 
Seq1[2] = [0,0,1,0] 
Seq1[3] = [0,0,0,1] 
StepCount2 = 8  Define advanced sequence as shown in manufacturers datasheet 
Seq2 = [] 
Seq2 = range(0, StepCount2) 
Seq2[0] = [1,0,0,0] 
Seq2[1] = [1,1,0,0] 
Seq2[2] = [0,1,0,0] 
Seq2[3] = [0,1,1,0] 
Seq2[4] = [0,0,1,0] 
Seq2[5] = [0,0,1,1] 
Seq2[6] = [0,0,0,1] 
Seq2[7] = [1,0,0,1] 
Seq = Seq1 Choose a sequence to use  
StepCount = StepCount1 

while 1==1:     Start main loop  
  for pin in range(0, 4): 
    xpin = StepPins[pin] 
    if Seq[StepCounter][pin]!=0: 
      print " Step %i Enable %i" %(StepCounter,xpin) 
      GPIO.output(xpin, True) 
    else: 
      GPIO.output(xpin, False) 
  StepCounter += 1 
  # If we reach the end of the sequence 
  # start again 
  if (StepCounter==StepCount): 
    StepCounter = 0 
  if (StepCounter<0): 
    StepCounter = StepCount 
  # Wait before moving on 

  time.sleep(WaitTime) 
 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

คําถาม  

1. ไอซี MCP23017 มีความสามารถคือ 
…………………………………………………………………………………………………………..…………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………..…………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………..…………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………..…………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………..…………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………..…………………………………………………………………………… 
 2. การเปิดใช้งานพอร์ต I2C ของ RPi  

1. …………………………………………………………………………………..…………………………………………………………………………… 
2. …………………………………………………………………………………..…………………………………………………………………………… 

3. การทดสอบการติดต่อกับอุปกรณ์ I2C  
…………………………………………………………………………………………………………..…………………………………………………………………………… 
…………………………………………………………………………………………………………..…………………………………………………………………………… 
 4. MCP23017 byte mode register address นั้น 

00h หมายถึง …………………………………………………………………………………..…………………………………………………………………………… 
14h หมายถึง …………………………………………………………………………………..…………………………………………………………………………… 

 
 
 
 
 


