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１．はじめに
micro:bitでRCサーボを駆動します。
RCServo TowerPro Micro Servo 5-10g / SG92R を使用しました。

SG92R仕様：
駆動電源電圧4.8V，制御用デジタル信号電圧4.8V
・PWM周期：20mS
・制御パルス：0.5ms～2.4ms
・制御角：±約90°(180°)
・配線：茶=GND、赤=電源[+]、橙=制御信号 [JRタイプ]
・トルク：2.5kgf・cm
・動作速度：0.1秒/60度
・動作電圧：4.8V
・温度範囲：0℃~55℃
・外形寸法：23x12.2x27mm
・重量：9g

注意しなければならないのはSG92Rの制御信号電圧が4.8Vですが，
micro:bitの出力電圧は3.3Vです。レベルシフト回路を挟むべきですが，ス
レッショルドは2.0～3.0V位なので，ノイズマージンは小さくなりますが，直結
でも動くだろうという予想です。（このような細かなチェックが大事）

http://akizukidenshi.com/c
atalog/g/gM-08914/

TowerPro Micro Servo 5-10g 
SG92R
・PWMサイクル：20mS
・制御パルス：0.5ms~2.4ms
・制御角：±約90°(180°)P0 out in SG92R

1
0
kΩ

1
0
kΩ

3.3V 4.8～5.0V

レベルシフト回路



２．動作テスト用ハードウェア構成
micro:bitのピンP0にPWM信号を発生させ，サーボを駆動するようにします。サーボの

回転が見にくいので赤のボールペンを両面テープで付けて，回転を見やすくしています。
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from micro:bit import *

# デバッグ用表示整形
def fmt(val, limit):

space = ['', ' ', '  ', '   ', '    ',
'     ', '      ', '       ']

str0 = str(val)
length = len(str0)
if limit < length:

ret = str0
else:

ret = space[limit-length]+str0
return ret

def debug(pwm, pulsewidth):
head = 'pwm, pulsewidth = '
strpwm = fmt(pwm, 5)
strpulsewidth = fmt(pulsewidth, 5)
print(head + strpwm + ', ' + strpulsewidth)

pwmperiod = 20  # PWM周期：20[msec]
pwmmax = 1024   # PWM指令値の最大
pin0.set_analog_period(pwmperiod)

while True:
pulsewidth = 0.5  # [msec]
pwm = int(pulsewidth/pwmperiod*pwmmax)
pin0.write_analog(pwm)
debug(pwm, pulsewidth)
sleep(1000)

pulsewidth = 0.975
pwm = int(pulsewidth/pwmperiod*pwmmax)
pin0.write_analog(pwm)
debug(pwm, pulsewidth)
sleep(1000)

pulsewidth = 1.45
pwm = int(pulsewidth/pwmperiod*pwmmax)
pin0.write_analog(pwm)
debug(pwm, pulsewidth)
sleep(1000)

pulsewidth = 1.925
pwm = int(pulsewidth/pwmperiod*pwmmax)
pin0.write_analog(pwm)
debug(pwm, pulsewidth)
sleep(1000)

pulsewidth = 2.4
pwm = int(pulsewidth/pwmperiod*pwmmax)
pin0.write_analog(pwm)
debug(pwm, pulsewidth)
sleep(1000)

実行時のdebug表示
pwm, pulsewidth =    25,   0.5
pwm, pulsewidth =    49, 0.975
pwm, pulsewidth =    74,  1.45
pwm, pulsewidth =    98, 1.925
pwm, pulsewidth =   122,   2.4
pwm, pulsewidth =    25,   0.5
pwm, pulsewidth =    49, 0.975
pwm, pulsewidth =    74,  1.45
pwm, pulsewidth =    98, 1.925
pwm, pulsewidth =   122,   2.4

３．動作テスト用プログラム
-90度，-45度，0度，45度，90度を１秒ごとに繰り返す。

PWM（Pulse Width Modulation）信号の例
周期が一定で，パルス幅を変化させた信号

TowerPro Micro Servo 5-10g SG92R 仕様
PWM周期：20mS
制御パルス：0.5ms～2.4ms

使用しているサーボでは上図ほど大きなパルス
幅の変化ではなく，変化幅が小さい。
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４．まとめ
micro:bitでRCサーボの制御ができました。
信号の電圧が対応していませんが，レベルシフトの工夫が必要です。


