
 
 

 
                                                                                                               1                                                                          www.etteam.com                 
 

ROBO BUILDER 
 

บทท่ี 3. การทํางาน ของ RoboBuilder 
 

ในบทนีจ้ะอธิบายถึงการติดต้ัง software, การเช่ือมตอ RoboBuilder เขากับ PC ของคุณ, การสราง และการ
ดัดแปลง motion program file ตางๆ   และการทํางานของ RoboBuilder ท่ีประกอบเสร็จอยางสมบูรณแบบแลว 
 
การติดตั้ง Software 

กอนท่ีจะทําการโปรแกรมการเคล่ือนไหวของหุนยนตท่ีประกอบเสร็จแลวของคุณ คุณจําเปนตองติดต้ัง software 
จาก CD ท่ีถูกจัดเตรียมเอาไวพรอมกับกลองสินคา โดยใหใส CD ดังกลาวเขาไปใน CD-ROM และ Run ท่ีไฟล Setup.exe  
 
01.  คล๊ิก [Next] เม่ือหนาตาง Installation Wizard ปรากฏขึ้นมา 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
02.  คล๊ิก [Install] เพื่อเร่ิมตนการติดต้ังโปรแกรม 
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03.  เม่ือหนาตาง Installation Wizard Complete ปรากฏขึ้น คล๊ิก [Finish] เพื่อส้ินสุดข้ันตอนการตดิต้ังโปรแกรม 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
04.  Shortcut icon  ของ software ท่ีติดต้ังจะแสดงใหเห็นท่ี Desktop และเมน ูStart ซ่ึงจะมีท้ังหมด 3 โปรแกรม 
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องคประกอบของ Software ตางๆ  
RoboBuilder software ดังกลาวจะประกอบดวย  MotionBuilder  และ  RBC Upgrade tool โดย MotionBuilder จะ

ถูกใชสําหรับสรางและดัดแปลง robot file ตางๆ , ถายโอนทาจาก file ตางๆท่ีสรางข้ึน ไปยังตัว Robot, และปรับเปล่ียน
ตําแหนงของทาทาง 

สวน RBC Upgrade tool จะถูกนําไปใชงานเพื่ออัพเกรด firmware ของ Control board ซ่ึงจะอยูภายใน Control box 
ท่ีตัว Robot 

สวน wCKProgramer ตัวนี้จะไมเกีย่วกับในสวนของ Robot แตจะใชสําหรับกําหนดคาเร่ิมตนตางๆใหกับตัว Servo 
ซ่ึงจะใชงานเม่ือมีการเปล่ียน Servo ตัวใหมเทานั้น เพื่อกําหนดคณุสมบัติตางๆใหกับ Servo กอนการใชงาน 
 
MotionBuilder 

การจัดวางหนาจอ MotionBuilder มีลักษณะดังท่ีแสดงดานลาง 
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หมายเลข ชื่อพื้นท่ี ฟงกชัน่การทํางาน  & คําอธิบาย 

① Menu Bar • New: สรางโปรเจ็คงานใหมโดยการระบุช่ือโปรเจค, file path, 
robot type เปนตน 

• Open: เปด project file ท่ีมีอยู(*.prj) 

• Save All: จัดเก็บ project file ท่ีกําลังทํางานอยู และขอมูล
ท้ังหมดท่ีเกี่ยวของกันกับโปรเจ็คงานดังกลาว 

• Save As: บันทึกคา project file ท่ีกําลังทํางานอยูดวยช่ือท่ี
แตกตางกัน 

• Config: กําหนด และเซ็ตคา wCK module 

• Download: ถายโอนคา robot file ตางๆ ไปยัง control box 

② PC Port 
connection 

• ComPort: เซ็ต port ใน PC เพื่อเช่ือมตอเขากับ RoboBuilder 

• BaudRate: เซ็ตขอมูลความเร็วในการส่ือสาร(default: 
115,200kbps) 

• OpenPort: เปดชุด PC port เพื่อเช่ือมตอเขากับ RoboBuilder 

③ Robot 
Configuration 

• พื้นท่ีนี้แสดงโครงสรางเกี่ยวกับเคร่ืองจักรของ wCK module 
ตางๆ โดยการใชแปนกดแบบ jog คุณสามารถควบคุมการ
เคล่ือนไหวของ wCK module แตละตัว  

* หากวาปุม[Default] ไมถูกตรวจสอบ คุณสามารถท่ีจะจัดตําแหนง
ของแปนกดแบบ jog ของ wCK module 
ตางๆ ไดใหมอยางอิสระ โดยการลากเมาส (คลิกขวา) 
เม่ือคา[Default] ถูกเลือกคา มันจะกลับคืนไปยังตําแหนง default 
ดั้งเดิม 

④ Motion File 
Information 

• Motion Name: แสดงช่ือของ motion file 
ท่ีกําลังทํางานอยู 

• Total Scene: แสดงจํานวนโดยรวมท้ังหมดของเหตุการณตางๆ 
(scene) ซ่ึงประกอบข้ึนเปนคา motion file ท่ีกําลังทํางานอยู 

• Scene Index: แสดงจํานวนของเหตุการณท่ีถูกเลือกคาใน 
motion file ท่ีกําลังทํางานอยู 

• Repeat: ถูกใชงานเพ่ือทําซํ้า และทดสอบเหตุการณท่ีถูกเลือก
หนึ่งคาหรือมากกวานั้น 

⑤ Motion File 
Management 

• New Motion: สราง motion file ตัวใหม 

• Motion List: เพิ่มเติม, เปด, ดัดแปลง, หรือลบคา motion file 
ตางๆ  
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• Save As: บันทึก motion file ตางๆ ท่ีกําลังทํางานอยูดวยช่ือท่ี
แตกตางกัน 

• Save: บันทึกคา motion file ท่ีกําลังทํางานอยู 

⑥ Position Control • Restore: เซ็ตคาการแทนท่ีมุมตางๆ (displacement angle) ของ 
module 
ตางๆ ท้ังหมดของเหตุการณท่ีถูกเลือกคาไปเปนคา “0” 

• Get Pos: จับทาทางของหุนยนตตามท่ีตองการ หลังจาก
ปรับเปล่ียนทาทางดวยมือของผูใชเอง ทาทางท่ีถูกจับไวไดจะ
ถูกบันทึกเปนคาเหตุการณหนึ่ง 

• Init Pos: เซ็ตคา torque และคามุมเร่ิมตนของคา wCK module 
ท่ีถูกเลือก 

⑦ Scene 
Management 

• Set Motion: เซ็ตช่ือ และวิถี(path) ท่ีถูกบันทึกคาเอาไวของ 
motion file, กําหนดคา PID gain ตางๆ ของ wCK module ตางๆ 

• Delete: ลบเหตุการณท่ีถูกเลือกคา 

• Test: ปฏิบัติการเหตุการณท่ีถูกเลือกคา 
(สามารถเลือกเหตุการณหลายๆ ตัวได) 

• New Scene: เพิ่มเหตุการณใหมเขาไป 

• Paste:วางเหตุการณท่ีถูกคัดลอกในตําแหนงท่ีเลือกเอาไว 

• Select เลือกเหตุการณตางๆ ท้ังหมดใน motion file 

⑧ wCK module 
Control Detail 

• ID: แสดงหมายเลข ID ของ wCK module 

• S.Pos: คํายอของ Start Position 
และแสดงถึงตําแหนงเร่ิมตนของ wCK module ในหนวยของ 
control angle 

• D.Pos: คํายอของ Destination Position 
และแสดงถึงตําแหนงปลายทางของ wCK module ในหนวยของ 
control angle 

• Disp: คำยอของ Displacement และแสดงถึงความแตกตางคา 
control angle ระหวาง S.Pos และ D.Pos 

• Torq: แสดงความเร็วของ wCK module    (0:เร็วสุด, -4: ชาสุด) 

• Port: แสดงสถานะของ LED ท่ีถูกติดต้ังใน I/O port ของ wCK 
module 

⑨ Scene Editing • Scene Name: แสดงช่ือเหตุการณนั้น 

• Frames: แสดงจํานวนของโครงสราง(frame) ตางๆ 
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เขาไปยังเหตุการณท่ีถูกแบงออก 

• Tr.Time[ms]: แสดงเวลาในชวงเปล่ียนสถานะ (transition 
time) 
ซ่ึงถูกใชงานสําหรับการปฏิบัติงานในเหตุการณท่ีสอดคลองกัน 

⑩ Task Info • แสดงขอมูลภาระการทํางานท่ีเกี่ยวของกัน เชน PC port 
ท่ีถูกเช่ือมตอ, ความเร็วในการส่ือสาร, จํานวนของ wCK 
module ตางๆ ท่ีถูกเช่ือมตอ, ประเภทของหุนยนต เปนตน 

 
RBC Upgrade Tool 

การจัดวางหนาจอของ RBC Upgrade Tool ถูกแสดงไวดานลางนี้ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

หมายเลข ชื่อพื้นท่ี คำอธิบาย 

① Connection เลือก port ท่ีถูกเช่ือมตอระหวาง PC และ RoboBuilder 
และความเร็วในการถายโอนคา 

② File Selection เลือก firmware file เพื่อทําการอัพเกรด 
คล๊ิก [Click here and Push Button] สําหรับการอัพเกรด 
(กดปุม Reset ซ่ึงต้ังอยูระหวาง PF1 LED และ PF2 LED 
ใน control box) 
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③ Upgrade แสดงสถานการณอัพเกรดดวยเสน 

④ Exit ส ิ้นสุดโปรแกรมการอัพเกรด firmware 
 
การเชื่อมตอ RoboBuilder เขากับ PC 

RoboBuilder robot เช่ือมตอไปยัง PC ผานทาง RS232 serial cable ข้ันตอนแรกตรวจสอบการกําหนดคาหมายเลข 
com port ของ PC และเช่ือมตอ RS232 cable ไปยัง RoboBuilder 

โดยประเภทของ platform ท่ีเหมาะสม(HUNO, DINO, DOGY) ควรจะถูกเซ็ตคาไวใน Control box (ใชปุม PF1 
หรือ PF2) ตามท่ีไดแนะนําเอาไวในหวัขอ “การ Set  รูปแบบ ของ Robot ” 
 
การตรวจสอบ PC serial Port 

ตรวจสอบหมายเลข com port ท่ีใชตอสาย RS232 เขาไป   
 
1. คล๊ิกขวาท่ีไอคอน [My Computer] ท่ี Desktop และเลือกปุม [property(R)] 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
2. เลือกท่ีแท ็ป [Hardware] ในหนาตาง [System Registration Information] และคล๊ิก [Device Manager] 
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3. เลือก [Port] ในหนาตาง [Device Manager] และตรวจสอบหมายเลข serial port ท่ีถูกกําหนดคามาจาก PC(COM1, 
COM2, เปนตน) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
เคล็ดลับ 

เมื่อ PC ไมมี serial port ใหใช USB to RS232 converter  เพ่ือเช่ือมตอ RoboBuilder เขากับ PC 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
การเชื่อมตอ Serial Cable 

หลังจากการตรวจสอบ port จาก PC แลว ใหเสียบสาย RS232 ท่ีใหมาในกลองสินคา เช่ือมตอจาก RoboBuilder ไป
ยัง PC 
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การ Set รูปแบบของ Robot  
ประเภท platform ท่ีเหมาะสม(HUNO, DINO, DOGY) ควรที่จะถูกเซ็ตคาใน control box กอนการเช่ือมตอ 

RoboBuilder เขากับ PC ยกตัวอยาง เชน หากหุนยนตของคุณเปน HUNO แต control box ถูกเซ็ตคาเปน DOGY platform 
หุนยนตดังกลาวจะไมทํางานอยางถูกตองเหมาะสม Robobuilder จะคิดวาหุนยนตดังกลาวอยูในรูปแบบของ platform ท่ี
ถูกกําหนดคาเอาไว   ดานลางนี้เปนวิธีการเซ็ตคา และตรวจสอบประเภท robot platform ท่ีถูกตองใน control box 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ในกรณีท่ีหุนยนตของคุณไมใช platform แบบมาตรฐาน (ไมใช HUNO, DINO, และ DOGY) กดปุม PF2 เปนเวลา 3 
วินาที จนกระทั่ง PF2 LED ติดสวางกลายเปนสีสม 
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การทํางานของ Control Box 
 คุณสามารถที่จะทําการ Turn On Robot , เลือกรูปแบบของ Platform รวมท้ังการเปล่ียนโหมดไปเปนโหมดตางๆ 
เชน  PC Control Mode , Battery Recharge mode หรือ Firmware upgrade mode  ซ่ึงการควบคุมท้ังหลายเหลานี้สามารถ
จัดการไดท่ีตัว Control Box โดยตรง 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ฟงกชัน่การทํางาน การจัดการควบคุม คําอธิบาย 

Power ON เปดสวิตซการทํางาน 

แสดงการทดสอบการทํางานดวยตัวเอง(LED ตางๆ เปด 
และปดอยางเกี่ยวเนื่องกนั) และเซ็ตคาเปน platform ท่ี
ถูกใชงานลาสุด  

• HUNO: PF1 LED กลายเปนสีฟา 

• DINO: PF1 LED กลายเปนสีชมพู 

• DOGY: PF1 LED กลายเปนสีแดง 

• โหมดการทํางานท่ีไมใชมาตรฐาน: PF2 LED 
กลายเปนสีสม 

Power OFF ปดสวิตซการทํางาน LED ตางๆ ปดท้ังหมด 

Power Status LED Display 

แสดงสถานะ Power LED เพื่อบอกระดับการอัดประจุ
แบตเตอรร่ี(battery charge level) 

• POWER LED สีเขียว: Battery charge มีปริมาณ
เพียงพอ 

• POWER LED สีแดง: Battery charge มีปริมาณไม
เพียงพอ 

• POWER LED สีแดงเปด และปด: จําเปนตองอัด
ประจุไฟทันที 

• POWER LED สีเขียวเปด และปด: กําลังอยูใน
โหมดการอัดประจุไฟ 
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Home Posture 
เปด SW. Power พรอมกับ
กดปุม PF1 คางไวประมาณ 
2 วินาที แลวปลอย 

หุนยนตจะคอยๆเคล่ือนท่ีตําแหนง Home อยางชาๆ  
(สามารถใชงานไดกับ HUNO เทานั้น) 

PC Control 
Mode 

เปด SW. Power พรอมกับ
กดปุม PF2 คางไวประมาณ 
2 วินาทีแลวปลอย  

Control box จะถูกเปล่ียนไปเปน  PC Control mode 

• PF1 LED: Blue LED ON 

• PF2 LED: Orange LED ON 

Platform  
Setting 

กดปุม PF1 หรือ PF2 คาง
ไวเปนเวลา 3 วินาที 

แตละคร้ังท่ีปุม PF1 ถูกกดคางไวเปนเวลา 3 วินาที คา 
platform ดังกลาวถูกเปล่ียนแปลงตามลําดับ 
(HUNO  DINO   DOGY) 

• HUNO: PF1 LED กลายเปนสีฟา 

• DINO : PF1 LED กลายเปนสีชมพู 

• DOGY: PF1 LED กลายเปนสีแดง 
* เม่ือปุม PF2 ถูกกดคางไวเปนเวลา 3 วินาที มันจะถูก
เปล่ียนแปลงคาเปน platform 
แบบท่ีไมใชมาตรฐาน ( LED สีสม ON ) 

Remote  
Controller  
Registration 
(การจูน Remote 
ให Math กับ 
Control Box) 

 
เปด SW. Power พรอมกับ
กดปุม PF1 และ PF2 พรอม
กันคางไวเปนเวลา 2 วินาที 
แลวปลอย เม่ือเห็น LED สี
ฟากระพริบใหกดปุม (       ) 
ท่ีRemote control โดยหัน 
Remote ไปท่ีหัวของ Robot 
 

 
กดปุมสีแดง (        ) ของ Remote control ภายใน 10 
วินาที สําหรับการปรับจูน Remote หากวาการปรับจนู
สําเร็จ  LED ตางๆ ท้ังหมดของ Control box  จะกระ 
พริบพรอมกัน 3 คร้ัง และหุนยนตจะอยูในสถานะ 
standby mode 
* เม่ือ firmware ของ control box  ถูกอัพเกรด ผูใชควร
ท่ีจะปรับจูน  Remote  ใหมอีกคร้ัง 
 

 
การใชงาน Remote Control 

วิธีการที่ดีท่ีสุดท่ีจะใชงาน remote control นั่นคือตองช้ี remote controller ไปยังดานบนสุดของศีรษะของหุนยนต 
เพราะวา IR sensor unit ถูกติดต้ังเอาไวท่ีฝาคลอบดานบนสุดของศีรษะ  เม่ือไหรกต็ามท่ีกด SW. Power ON ท่ีหุนยนต ให
กดปุมสีแดงท่ีอยูตรงกลางของ Remote ในคร้ังแรกเสมอ เพื่อใหหุนยนตของคุณอยูในทาพื้นฐาน กอนท่ีจะกดปุมอ่ืนๆ 
ไมอยางนั้น ปุมกดอ่ืนๆ จะไมสามารถใชงานได 

(ส่ิงนี้เปนการเซต็คาใหกับผูใชเพื่อปองกนัความเสียหายท่ีเกิดจากการกระทําของหุนยนตท่ีเกิดข้ึนโดยไมคาดคิด) 
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ปุม การเคล่ือนไหว ปุม การเคล่ือนไหว 
 แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 1   แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 11  
 แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 2  แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 12 
 แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 3   แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 13 
 แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 4   แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 14 
 แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 5   แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 15 
 แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 6   แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 16 
 แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 7   แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 17 
 แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 8  แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 18 
 แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 9   แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 19 
 แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 10  แสดงการเคล่ือนไหวทาท่ี 20 

                                                                                      (กดปุมหมายเลขพรอมกับปุม(      ) 
เคล็ดลับ 

• ไมใช remote control ดังกลาวภายใตแสง fluorescent ที่มีความเขม IR sensor unit ดังกลาวภายในฝาคลอบดานบนสุดของศีรษะ
อาจจะไดรับผลกระทบจากแสง fluorescent ดังกลาวได 

• สามารถปรับจูน remote control  ไดมากสุดจํานวน 5 อัน ลงใน control box เพียงตัวเดียว น่ันหมายความวามีผูใชงานที่แตกตางกัน
จํานวน 5 คน ที่สามารถควบคุมหุนยนตหน่ึงตัวไดพรอมๆ กัน หากวาผูใชปรับจูน remote control  เปนอันดับที่ 6 ขอมูลของ 
remote control อันดับที่หน่ึงจะถูกลบคาอออกไป ดังน้ัน control box ดังกลาวสามารถที่จะจําคา remote control ตางๆ ที่เพ่ิง
ลงทะเบียนลาสุดไดเพียง 5 อัน เทาน้ัน 
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การโปรแกรม 
กอนท่ีจะเร่ิมตนการโปรแกรม ใหเปดการทํางาน PC ของคุณ และ Run  MotionBuilder program ข้ึนมา จากนั้น

ให เซ็ต RoboBuilder  เปน “PC Control Mode” (ดูการ Set ในหัวขอการทํางานของ Control Box)แลวจงึเช่ือมตอ 
RoboBuilder เขากับ PC ผานทางสาย RS232 หากวาคุณกําลังมีแผนท่ีจะโปรแกรมคาเปนเวลานาน ใหเช่ือมตอเขากับ 
Power adapter  ดวย 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

คา motion file คือส่ิงท่ีกําหนดการเคล่ือนไหวตางๆ ของ RoboBuilder (จะเปน file นามสกุล .rbm) ถา 
RoboBuilder แสดงการเคล่ือนไหวแลวนัน่หมายถึง file การเคล่ือนท่ีนั้นถูกเลนดวย Control box  , Project file จะรวมเอา 
motion file ไวมากกวาหนึ่งไฟล และถูกนาํไปใชงานเพือ่จัดการ motion file ตางๆ ท่ีมีจํานวนมากไดอยางมีประสิทธิภาพ  
motion file หนึ่ง file ประกอบไปดวยเหตุการณมากกวาหนึ่งเหตการณ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
เคล็ดลับ 

• Project file: ประกอบไปดวย motion file ตางๆ จํานวนมากซึ่งถูกสรางขึ้นมา หรือถูกแกไขโดยผูใช 

• Motion file: ประกอบดวยเหตุการณตางๆ จํานวนมาก และการปฏิบัติการการเคล่ือนไหวที่สมบูรณ 

• Scene: เปนหนวยการเคล่ือนไหว(motion unit) ที่มีขนาดเล็กกวา ซึ่งประกอบกันขึ้นเปนคา motion file ที่สมบูรณ ซึ่งบรรจุขอมูล
ตางๆ เชน โครงสรางตางๆ, Tr. Time, การเคล่ือนไหวของ wCK modules ตางๆ, LED lighting, เปนตน 

• Frame: เปนหนวยการเคล่ือนไหวที่มีขนาดเล็กกวา ซึ่งประกอบกันขึ้นเปนคาเหตุการณหน่ึง จํานวนของโครงสรางตางๆ ที่มีคา
มากกวา มีแนวโนมที่จะเปนการเคลื่อนไหวของหุนยนตที่ราบล่ืนกวาดวย 
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การสราง Robot File ตัวใหม (ตัวอยาง, HUNO) 
 
01. เซ็ตคา ComPort และ BaudRate, และคล๊ิก OpenPort  (                          )  หากการเชื่อมตอดังกลาวระหวาง PC และ 
RoboBuilder เปนแบบปกติ ปุมดังกลาวจะเปล่ียนเปน ClosePort (                        ) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
02. เล ือก [New] ใน menu bar จะปรากฎหนาต าง [New Project] ข้ึนมา จากนั้นใหกําหนดช่ือของโปรเจ็คงานและ 
เลือกตําแหนงท่ีจะบันทึก  Project file และเลือกชนิดของ robot platform  แลวคล๊ิก [OK] 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
03. โปรเจ็คงานใหมสําหรับ HUNO ถูกสรางข้ึนมา ภาพ HUNO จะปรากฏขึ้น และขอมูลพื้นฐานของ wCK module ตางๆ 
ปรากฏขึ้นมาบนพ้ืนท่ีของ[Robot Configuration] 
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คำเตือน 

อยาแปลกใจ เพราะหุนยนตสามารถที่จะเคล่ือนไหวไดทันทีในตอนนี้ 

 
04. เลือก [New Motion] เพื่อเพิ่ม motion file ตัวใหมเขาไปยังโปรเจ็ค   ต้ังช่ือ motion file  และเลือกตําแหนงท่ีจะบันทึก
แลวกด[OK] 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
05.  ใหเลือก NEW Scene ใน motion file ท่ีสรางข้ึนมา  และต้ังช่ือของเหตุการณ   จํานวนของโครงสรางตางๆ และ 
Tr.Time  แล วคล๊ิก [OK] 

 
เคล็ดลับ 

แนะนําคา Tr.Time/Frame = 20~50 อยาเซ็ตคาน้ีนอยกวา 20 
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06.  ในตอนนีเ้หตุการณใหมถูกสรางข้ึนมาแลว และเหตุการณ รวมท้ังหมดจะเปล่ียนคาเปน “1” 
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หมายเลข ชื่อ คําอธิบาย 

① ID แสดงหมายเลข ID ของ wCK module 

② S.Pos แสดงตําแหนงเร่ิมตนของ wCK module เชน ใน control angle 

③ D.Pos แสดงตําแหนงปลายทางของ wCK module เชน ใน control angle 

④ Disp แสดงการเขาแทนท่ี(displacement) ระหวาง D.Pos 
และ S.Pos เชนใน control angle 

⑤ Torq แสดงความเร็วในการเคล่ือนไหวของ wCK module 

⑥ Port แสดงสถานะ LED ของ wCK module 
(ใชไดกับ wCK module ท่ีโปรงใสเทานั้น) 

⑦ Scene.Name แสดงช่ือของเหตุการณ 

⑧ Frames แสดงจํานวนของโครงสรางตางๆ  

⑨ Tr.Time[ms] แสดง transition time ของเหตุการณท่ีสอดคลองกัน (หนวย: ms) 
 

ค า control angle 1 ดังกลาวหมายถึงมุมทางกายภาพ 1.05° (องศา) 
 
07. เม่ือคุณกดปุม [Test] หุนยนตจะเคล่ือนท่ีไปยังตําแหนงปลายทางของเหตุการท่ีถูกเลือกข้ึนมา และปุม [Test] 
จะเปล่ียนแปลงไปเปนปุม [Return] ในสถานะน้ี  ใหเซ็ตทาทางของหุนยนตดวยการปรับเปล่ียนมุมตางๆ ของ wCK 
module ดวยการลากจุดสีแดงบนปุมท่ีตองการ หมุนไปในตําแหนงท่ีตองการ 
 
 
 
 
 
                                                                                                                                   การเซ็ตคามุมสามารถที่จะทําไดภายใน       
                                                                                                                                   ยานของคาตํ่าสุดและคาสูงสุดท่ีถูกจัด  
                                                                                                                                   เก็บ เอาไว ในเมนู [Config] 
 
 
 
 

คําเตือน เมื่อคุณปรับมุมดังกลาว โดยการหมุนจุดสีแดงบนปุม wCK module ใหหมุนหมุนจุดสีแดงอยางชาๆ 
เพราะวาการเคล่ือนที่อยางฉับพลันของหุนยนต อาจจะเปนเหตุใหหุนยนตลมลง หรือผูใชไดรับบาดเจ็บ 
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08. เม่ือเซ็ตทาทางท่ีตองการเรียบแลวใหคล๊ิก [Return]  การเซ็ตคาตางๆ ท่ีถูกเปล่ียนแปลงไปจะถูกบันทึกเอาไวใน scenc 
และปุม [Return]  จะเปล่ียนกลับไปเปน [Test] 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
เคล็ดลับ  หากวาคล๊ิกที่คาเหตุการณหน่ึง หุนยนตก็จะเริ่มตนเคล่ือนที่ตอบสนองตเหตุการณที่คล๊ิกน้ัน ถาคุณคล๊ิกที่ Scene และคล๊ิก [Test]  
               หุนยนตจะแสดงการเคล่ือนไหวไปยังตําแหนงเปาหมายตามท่ีไดถูกบันทึกเอาไวในเหตุการณน้ันๆ  การเลือกทดสอบเหตุการณ  
               มากกวาหน่ึงเหตุการณ สามารถที่จะทําไดโดย ลากเหตุการณหลายๆเหตุการณใหเปน Tab ทึบไว  หากวาเลือก [Repeat] check box    
               ในพ้ืนที่ Motion File Information  หุนยนตจะปฏิบัติคาเหตุการณที่ถูกเลือกซ้ําอีกครั้ง 
เคล็ดลับ 

สําหรับการควบคุมคามุมของ wCK module  เพ่ือทําการเซ็ตคาตําแหนงปลายทางใหถูกตอง   ผูใชสามารถที่จะปฏิบัติตามท้ัง 3 วิธี
ดานลางน ี้ได : 

1. ปรับเปล่ียนโดยการเปล่ียนแปลงคา D.Pos 

          ①  เลือกเหตุการณที่ตองการจะเปลี่ยนแปลงคา และคลิ๊ก [Test] 

         ②  เมื่อปุมดังกลาวถูกเปล่ียนแปลงคาไปเปน [Return] ดับเบิ้ลคล๊ิกคา D.Pos ของ wCK module เพ่ือที่จะเปล่ียนแปลง 

         ③  พ ิมพคา D.Pos เปนแบบคาตัวเลข และกดปุม ENTER 

         ④  คล๊ิก [Return] เพ่ือบันทึกคาที่ไดเปล่ียนแปลง 
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        2.  ปรับเปล่ียนโดยการเปล่ียนแปลงคา Disp 

           ①  เลือกเหตุการณที่จะเปล่ียนแปลง และคล๊ิก [Test] 

          ②  เมื่อปุมดังกลาวเปล่ียนแปลงคาไปเปน [Return] ดับเบิ้ลคล๊ิกคา Disp ของ wCK module เพ่ือที่จะเปล่ียนแปลง 

          ③  พิมพคา Disp เปนแบบคาตัวเลข และกด ENTER 

         ④  คล๊ิก [Return] เพ่ือบันทึกคาที่ไดเปล่ียนแปลงไป 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

3. Teaching Method (Posture Capture โดยการใชปุม [Get Pos]) 

           ①  เลือกเหตุการณที่จะเปล่ียนแปลง และคล๊ิก [Test] 

          ②  เมื่อปุมดังกลาวเปล่ียนแปลงคาไปเปน [Return] คล๊ิก [Get Pos] 

         ③  เลือก wCK module ตางๆ เพ่ือที่จะปรับเปลี่ยนคา และคล๊ิก [Close] 

         ④  ในตอนนี้ คา wCK module ตางๆ ที่ถูกเลือกคาดังกลาวจะอยูใน Teaching Mode 
  ดังน้ันปรับเปล่ียนทาทางของหุนยนตโดยการใชมือได 

        ⑤  คล๊ิก [Capture] 

        ⑥  คล๊ิก [Return] เพ่ือบันทึกการเซ็ตคาตางๆ ที่ไดเปล่ียนแปลง 
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09.  คล๊ิก [New Scene] เพื่อท่ีจะเพิ่มเหตุการณอ่ืนๆ  เขาไป  แลวต้ัง ช่ือ ใหมใหแกเหตุการณ  , กําหนดจํานวน Frames และ  
        Tr.time ตามท่ีตองการแลวคล๊ิก [OK] เหตุการณใหมก็จะถุกเพิ่มเขาไป 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
10. เลือกเหตุการณท่ีเพิ่มเขามาแลว คล๊ิก [Test] (ปุมก็จะเปล่ียนไปเปน [Return] ) และปรับเปล่ียนทาทางสําหรับตําแหนง
เปาหมายท่ีตองการ 

 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

ทำซํ้าข้ันตอนของการเพ่ิมเหตุการณตางๆ ดังท่ีแสดงไวดานบน จนกวาคุณจะส้ินสุดการกําหนดคา motion file 
อยางสมบูรณ 
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11.  เม่ือส้ินสุดการโปรแกรมคาเรียบรอยแลว คล๊ิก [Save All] เพื่อบันทึกโปรเจ็คงาน และขอมูล motion file เก็บไวใชงาน 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
การดัดแปลงแกไข Robot File ( ตัวอยาง, HUNO) 

เพื่อดัดแปลงแกไข motion file ท่ีมีอยูใหปฏิบัติตามข้ันตอนตางๆ ดานลางนี้ : 
 

01. เซ็ตคา ComPort และ BaudRate และคล๊ิก OpenPort (                       ) หากวาการเชื่อมตอระหวาง PC และ 
RoboBuilder เปนปกติ  ปุมดงักลาวถุกเปล่ียนแปลงคาไปเปน ClosePort (                        ) 
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02.  เลือก [Open] ใน menu bar เลือกโปรเจ็คงานท่ีตองการในหนาตาง [Open Project] และคล๊ิก [Open] (เชน 
HunoBasic.prj) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
เคล็ดลับ 
เพ่ือแกไข motion file ที่ดาวนโหลดมาจากอินเตอรเน็ต ให Add motion file ดังกลาวเข ามายังโปรเจ็คงานที่ ตองการ เปน สิ่ง แรก 
 

 
03.  คาตางๆ ของคา wCK module ท่ีถูก Set จะปรากฏข้ึนในหนาตาง [Robot Configuration]  ในขณะเดียวกนั  motion file 
แรกจะถูก Save ลงไปยังโปรเจ็คท่ีถูกเปดข้ึนมา 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
เคล็ดลับ   ในกรณีของ HunoBasic.prj คา HunoBasic_PunchLeft motion จะเปดออก 

 



 
 

 
                                                                                                               23                                                                          

www.etteam.com                                                                                                                                                                             
 

04.  เปดเมน ู[Motion List] เลือก motion file ท่ีจะทําการแกไข และคล๊ิก [Open to Edit] ไฟลท่ีถูก เลือกก็จะเปดข้ึนมา 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
05.  เม่ือเลือกเหตุการณเพื่อแกไข หุนยนตกจ็ะเคล่ือนท่ีไปยังจุดเร่ิมตนของเหตุการณท่ีสอดคลองกัน และ wCK module 
angle ก็จะปรากฏข้ึนมาในหนาตาง [Robot Configuration] ขอมูลรายละเอียดการควบคุมถูกแสดงเอาไวในพื้นท่ี [wCK 
Module Control Detail] ตรงกลางของหนาจอ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
06.  เม่ือดับเบ้ิลคล๊ิกเลือกเหตุการณ รายละเอียดของขอมูลของเหตุการณดังกลาวจะปรากฏขึ้นมาในหนาตาง pop-up ซ่ึง
สามารถจะเปล่ียนช่ือเหตุการณ, จํานวนของโครงสรางตางๆ และ Tr.Time ตามท่ีตองการได 
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07.  เพื่อเปล่ียนเหตุการณ  ใหเลือกเหตุการณนั้น แล วคล๊ิก [Test] หุนยนตกจ็ะเคล่ือนท่ีไปยังตําแหนงปลายทาง และ หยุด 
การเคล่ือนไหว  ใชปุม  wCK module ตางๆในพื้นท่ี [Robot Configuration] หมุนปรับ เปล่ียนมุมตางๆ ของ wCK module 
ตามท่ีตองการ เม่ือมีการปรับเปล่ียนมุมเสร็จสมบูรณ คล๊ิก [Return] เพือ่บันทึก การเปล่ียนแปลง  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

เคล็ดลับ 
สําหรับการควบคุมมุมของ wCK module ใหถูกตองเมื่อมีการเซ็ตตําแหนงปลายทาง ผูใชสามารถปฏิบัติตามวิธีที่แนะนําดานลางน้ีได : 

 

1. การปรับโดยการเปล่ียนแปลงคา D.Pos 

            ① เลือกเหตุการณที่จะเปล่ียนแปลงคา และคล๊ิก [Test] 

           ② เมื่อปุมดังกลาวเปล่ียนเปน [Return] ดับเบิ้ลคล๊ิกคา D.Pos ของ wCK module เพ่ือเปล่ียนแปลงคา 

           ③ พ ิมพคา D.Pos ที่เปนคาตัวเลข และกด ENTER 

           ④ คล๊ิก [Return] เพ่ือบันทึกคาที่เปล่ียนแปลงดังกลาว 
 

 
 
 
 
 
 
 
       2.  การปรับคาโดยการเปล่ียนแปลงคา Disp 

          ① เลือกเหตุการณเพ่ือจะเปลี่ยนแปลงคา และคล๊ิก [Test] 

         ② เมื่อปุมดังกลาวเปล่ียนเปน [Return] ดับเบิ้ลคล๊ิกคา Disp ของ wCK module เพ่ือจะเปล่ียนแปลงคา 

         ③ พ ิมพคา Disp ที่เปนคาตัวเลข และกด ENTER 

         ④ คล๊ิก [Return] เพ่ือบันทึกคา ที่ไดเปล่ียนแปลง 
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      3.  Teaching Method(Posture Capture โดยการใชปุม [Get Pos]) 

         ①  เลือกเหตุการณเพ่ือเปล่ียนแปลงคา และคล๊ิก [Test] 

        ②  เมื่อปุมดังกลาวเปล่ียนเปน [Return] คล๊ิก [Get Pos] 

        ③  เลือก wCK module ตางๆ เพ่ือจะปรับเปลี่ยนคา และคล๊ิก [Close] 

        ④  ในตอนนี้คา wCK module ที่ถูกเลือกตางๆอยูใน Teaching Mode ดังน้ันปรับเปล่ียนทาทางของหุนยนตไดดวยมือ 

        ⑤  คล๊ิก [Capture] 

        ⑥  คล๊ิก [Return] เพ่ือบันทึกการเซ็ตคาตางๆ ที่เปล่ียนแปลงไป 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

08.  เม่ือส้ินสุดการแกไขเหตุการณตามท่ีตองการแลว คล๊ิก [Save All] เพื่อบันทึกโปรเจ็ค และ motion file  
 
 
 
 
ว ิธีการ Motion-Teaching Programming ท่ีงาย &รวดเร็ว 

อะไรคือวิธีการ Motion-Teaching Programming? 
ว ิธีการแบบ motion-Teaching Programming เปนวิธีการทีง่าย & รวดเร็วในการสรางการเคล่ือนไหวของหุนยนต 

เม่ือมีการแกไขเหตุการณ คล๊ิกปุม [Get Pos] ตรงกลางหนาจอ และใชมือของคุณในการปรับเปลี่ยนมุมตางๆ ของ wCK 
module อยางอิสระตามท่ีตองการทาทางท่ีถูกจับต้ังไวจะถูกบันทึกไวเปนทาทางปลายทางของเหตุการณท่ีถูกเลือกเอาไว 
ตําแหนงปลายทางดังกลาวถูกบันทึกคาเอาไวโดยอัตโนมัติเปนตําแหนงเร่ิมตนของเหตุการณถัดไป 
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01.  เล ือกเหต ุการณ ใดเหตุการณหนึ่งเพื่อแกไข แล วคล๊ิก [Test]หุนยนตก็จะเคล่ือนท่ีไปยังตําแหนงปลายทางของ
เหตุการณนั้น และปุม [Test] จะเปล่ียนมาเปน [Return]      
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
เคล็ดลับ 
คุณสามารถเพ่ิมเหตุการณใหมเขาไป หรือเลือกเหตุการณที่มีอยูแลวอยางใดอยางหน่ึง 

 
02.  คล๊ิก [Get Pos] ตรงกลางหนาจอ  จะปรากฎหนาตาง wCK module selection ข้ึนมา  และปุมกจ็ะ เปล่ียนไปเปน 
[Capture] 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

03.  ตรวจสอบคา ID ของ wCK module ท่ีจะทําการปรับคา แลวคล๊ิก [Close]  ถาคุณใชมือแตะที่  wCK module  คุณจะ 
รูสึกไดวา module ท่ีถูกเลือกในตอนน้ีจะไมมีแรง Torque ตานอยู และสามารถเคล่ือนไหวไดอยางอิสระ 
เคล็ดลับ 

ในตอนน้ี  wCK module  ที่ถูกเลือกจะอยูในภาวะ “Teaching Mode” สวน wCK module  ที่ไมถูกเลือกจะยังคงทํางานมีแรง torque 
ตานอยู ซึ่งจะล็อกใหไมสามารถหมุนได เพ่ือชวยใหหุนยนตยืนน่ิงได 
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04.  ใชมือของคุณในการปรับเปล่ียนทาทางของหุนยนตไดอยางอิสระตามตองการ 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
เคล็ดลับ 
กรุณาระมัดระวังอยาหมุน wCK modules  ที่ไมถูกเลือกอยางรุนแรง 

 
05.  เม่ือส้ินสุดการปรับเปล่ียนทาทางหุนยนตดวยมือแลว คล๊ิก [Capture] เพื่อโหลดการเปล่ียนแปลงดังกลาว 
เคล็ดลับ 
ปุม [Capture] ดังกลาวจะเปล่ียนเปนปุม [Get Pos] 

 
06.  คล๊ิก [Return] เพื่อบันทึกคาการเปล่ียนแปลง และปดการทํางาน 
 
07.  หากวาทาทางท่ีถูกปรับเปล่ียนไมสวยสมบูรณ ใหทําข้ันตอนท่ี 1 ถึง 6 ซํ้าอีกคร้ัง 
 
 
การดัดแปลง File Robot  ท่ีดาวนโหลดมา 

บทตอไปนี้จะอธิบายถึงวิธีการดัดแปลง robot file ตางๆ ซ่ึงผูใชไดดาวนโหลดคามาจากอินเตอรเนต็ 
 

01.  เซ็ตคา ComPort และ BaudRate คล๊ิก OpenPort (                        ) หากวาการเช่ือมตอระหวาง PC  และ RoboBuilder 
เปนปกติ ปุมดงักลาวจะเปล่ียนคาไปเปน ClosePort (                         ) 
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02.  เลือก [Open] ใน menu bar เลือกโปรเจ็คงานท่ีตองการในหนาตาง [Open Project] และคล๊ิก [Open] (เชน 
HunoBasic.prj) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
03.  เลือกเมน ู[Motion List] และคล๊ิก [Add to Project] เพื่อเลือกไฟลท่ีคุณไดดาวนโหลดมาจากอินเตอรเน็ต และบันทึก
เอาไวใน hard disk  แลวคล๊ิกปุม [Open to Edit] เพื่อเปด motion file ดังกลาวข้ึนมา 
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04.  ทำตามข้ันตอน 05~08 ในหวัขอ การดัดแปลงแกไข Robot File (Modifying  Robot  File)  
 
การถายโอน Robot File ไปยงั Control Box 

ส่ิงแรกค ุณควรจะถายโอนและบันทึก robot file ตางๆ ไปยัง control box กอนท่ีจะเร่ิมเลนหุนยนตดวย Remote 
Control  สําหรับ File Robot ไมวาจะเปนไฟลท่ีคุณสรางข้ึนมาดวย Motion Builder หรือ ดาวนโหลดคามาจากอินเตอรเน็ต  
คุณสามารถนํามาใชในการ Download ตามข้ันตอนดานลางนี้ได 
 
01.  เซ็ตคา ComPort และ BaudRate และคล๊ิก OpenPort (                        ) หากการเช่ือมตอระหวาง  RoboBuilder  และ 
PC เปนปกติ ปุมดังกลาวจะเปล่ียนคาไปเปน ClosePort  (                         ) 
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02.  คล๊ิก [Download] ใน menu bar เลือก robot file ท่ีจะถายโอนไปยัง control box และคล๊ิก [Open] 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
03.   [motion file] ท่ีเลือกจะถูกถายโอนไปยัง control box เม่ือการดาวนโหลดเสร็จสมบูรณ จะมีขอความ บอก วา 
“Download Completed” ปรากฏขึ้นมา ใหคล๊ิก [OK] เพื่อส้ินสุดการ Download   เม่ือตองการ Download File อ่ืนอีกก็ให
กลับไปทําตามข้ันตอน 2 และ 3 ซํ้าอีก  จนกระท่ังคุณถาย โอน ไฟล ตางๆ ครบตามท่ีตองการ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
คำเตือน 

• เมื่อ เริ่มตน Download File แรกแลว ไฟล ทั้งหมดที่มีอยูใน control box จะถูกลบออกไป และไฟลตัวใหมทั้งหมดจะถูกบันทึกเขา
ไปแทนจากจุดเริ่มตน กลาวคือ ไฟลแรกที่ถายโอนไปจะถูกกําหนดใหทํางานดวยปุมหมายเลข 1 ของ remote control, ไฟลที่สอง
ที่ถายโอนไปจะถูกกําหนดใหทํางานดวยปุมหมายเลข 2, และไฟลที่สามก็จะถูกกําหนดใหทํางานดวยปุมหมายเลข 3 เปนเชน น้ีไป
เรื่อยๆเมื่อ Download File ตอเน่ืองกัน แตถาปดโปรแกรม หรือ Close Port ไปแลวเมื่อจะ Download ไฟลอีก ไฟลที่ถูกโหลดจะ
มาเริ่มที่ตําแหนงปุมหมายเลข1ใหมเสมอสวนไฟลที่ Download กอนหนาจะถูกลบทิ้งหมด  ดังน้ันคุณจําเปนที่จะตองวางแผน 
และตัดสินใจวา robot file ตัวใดที่จะถูกกําหนดเปนปุมใดของ remote control กอนที่คุณจะเริ่มตน file transfer อยางแทจริง 
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• หากขนาดของไฟล  robot ที่จะดาวนโหลด มีขนาดใหญเกินไป control box อาจจะไมสามารถบันทึกไฟล ไดถึง 20 ไฟล 
• การเคล่ือนไหวท่ีสรางขึ้นจาก MotionBuilder  สามารถจะคลาดเคล่ือนไดเล็กนอย เมื่อถูกโหลดลงไปและมีการเคล่ือนไหวจริงๆ  

 
การเลนหุนยนต 

เม่ือทําการสรางและโปรแกรม Robot สมบูรณแลว คุณสามารถที่จะเลน RoboBuilder และเลนการเคล่ือนไหวตางๆ  
ท่ีถูกบันทึกเอาไวใน control box โดยการใช remote control ไดดงันี ้
 
01.  เปด Sw. Power ของ Control box จากนั้นกดที่ปุม (         ) บน Remote control เพื่อ Set ให robot อยูในทา Home  
(ถาไมกดปุมนีใ้ห Robot อยูในทา Home เสียกอนปุมอ่ืนๆ จะยังไมสามารถทํางานได) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
02.  ตามประเภทของ platform ท่ี Set หุนยนตจะอยูในทา Home ดวยตัวของมันเอง 

 
03. สามารถแสดงการเคล่ือนไหวได ดวยการกดปุมทาทางพ้ืนฐานตางๆ หรือ ปุมหมายเลขท่ีผูใชไดสรางทาทางเก็บไวบน 
Remote Control 

 
04. RoboBuilder จะทํางานไดดีท่ีสุด เม่ือหุนยนตต้ังอยูบนพื้นราบเรียบ,  แนวนอน, และพ้ืนแข็ง หุนยนตอาจจะเสียความ
สมดุล, ลมลง, หรือแสดงการเคล่ือนไหวท่ีงุมงามไมนาดบูนพื้นซ่ึงขรุขระหรือพื้นท่ีทํามาจากวัสดุท่ีหยาบ เชน พรม  

 
05. การเคล่ือนไหวพื้นฐานตางๆ ของ platform robots แบบมาตรฐานตางๆ (HUNO, DINO, DOGY) สามารถท่ีจะเลนได 
ทันที   หลังจากท่ีทําการประกอบหุนเสร็จสมบูรณ โดยใชปุมท่ีบันทึกการเคล่ือนไหวเบ้ืองตนแบบตางๆไวแลวไดเลย  
เคล็ดลับ 
สําหรับขอมูลเพ่ิมเติมเก่ียวกับ remote control อางอิงในหัวขอ“การใชงาน Remote Control”  
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การชารจแบตเตอรร่ีใหม 
การชารจแบตเตอรร่ีท่ีอยูใน Control Box  ทําโดยการตอ adapter ไปยัง Control box ดังท่ีแสดงในรูปดานลาง 

และเปดการทํางาน เพื่อเตรียมพรอมสําหรับการชารจไฟ  
โดยการชารจแบตเตอรร่ีจะใชเวลา 1 ช่ัวโมงคร่ึง และจะหยุดการทํางานโดยอัตโนมัติ เม่ือชารจเสร็จ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
วิธีการเร่ิมตนการชารจแบตเตอรร่ี 

กดปุม             และปุม              บน Remote Control พรอมกัน 
 
 
 
 
 
 
 

หรือ กดปุม PF1 และปุม PF2 คางไวพรอมกันเปนเวลามากกวา 3 วินาที 
 
 
 
 
 
 
 
 

เม่ือการชารจเร่ิมตน การทํางานของ  LED สีเขียวจะเร่ิมกระพริบ  และจะหยุดกระพริบเม่ือแบตเตอรี่ชารจเต็ม 
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เคล็ดลับ 

• หากวาคุณเลือกที่จะกดปุม PF1 และปุม PF2 บน control box ตองมั่นใจวาปุมทั้งสองถูกกดพรอมๆ กัน  
ไมเชนน้ันหุนยนตอาจจะทํางานในฟงกช่ันการทํางานอื่นๆ ได 

•  Battery pack ที่มาจากโรงงานจะยังไมถูกชารจไฟ ดังน้ัน กรุณาใช power adapter เพ่ือ ให หุนยนต ทํางานในครั้งแรก 

• power supply ที่ใหมาดวยน้ันไมไดถูกนําไปใชงานสําหรับการชารจแบตเตอรรี่เพียงอยางเดียวเทาน้ัน แตสามารถปอนพลังงานเขา
ไปยังหุนยนตไดโดยตรงอีกดวย ดังน้ันจึงสามารถที่จะนําไปใชเปนตัวเลือกสําหรับแบตเตอรรี่ และนําไปใชในการทํางานของ
หุนยนตอยางตอเน่ืองได (ขณะที่มีการชารจแบตเตอรรี่หุนยนตจะไมสามารถทํางานได) 

 
คำเตือน 

• หากวาแบตเตอรรี่ถูกชารจไฟจนเต็ม หุนยนตสามารถที่จะทํางานไดอยางตอเน่ืองประมาณ 10 นาที ถึง 30 นาที เวลาในการทํางาน
ผันแปรไป โดยข้ึนอยูกับลักษณะตางๆ ของ robot file เชน ประเภทตางๆ ของการเคล่ือนไหวที่ถูกสรางขึ้น 

• หากคุณ เปดการทํางานของ Control Box ไวเปนเวลานานๆ  อาจจะทําใหแบตเตอรรี่ไดรับความเสียหายได 
• เมื่อคุณชารจแบตเตอรรี่ใหมมากกวาสองครั้งอยางตอเน่ืองกัน อาจทําใหแบตเตอรรี่ไดรับความเสียหายได 

 
การเปล่ียนแบตเตอรร่ี 
ข้ันตอนการเปลี่ยนแบตเตอรร่ีมีดังตอไปนี ้: 
01.  ถอดสลักท้ัง 4 ตัวออกจากฝาครอบของ control box 
 
 
 
 
 
 
 
 
02.  เปล่ียนแบตเตอรร่ีตางๆ หลังจากท่ีปลดการเช่ือมตอตางๆ ออกไป (ประเภทของแบตเตอรร่ี: 8.4V Ni-MH) 
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03. ปดฝาครอบของ control box และหมุนเกลียวสลักท้ัง 4 ตัว 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
การเซ็ตคา Home Posture 

ในกรณีของ HUNO หากวาการเคล่ือนไหวของ RoboBuilder ไมม่ันคง หรือผิดปกติ คุณสามารถเลือก ท่ีจะ  ปรับ 
เปล่ียนตําแหนง Home ได เชน หากการเคล่ือนไหวของหุนยนตแตกตางออกไปจากส่ิงท่ีควรจะเปน และไมเคล่ือนท่ี ไป 
ในทิศทางท่ี robot file ไดระบุเอาไว คุณสามารถท่ีจะแกไขป ัญหาดังกลาวไดโดยการปรับเปล่ียนตําแหนง Homeได ตาม
ข้ันตอนดังตอไปนี ้: 
 
การใชงาน Package Tray 

ค ุณสามารถปรับเปล่ียน home posture โดยการใชงานถาดพลาสติกท่ีใหมากับ Product package ไดดังนี ้
 

01.  เตรียม HUNO ท่ีประกอบเสร็จ และ ถาด  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
02.  Run  MotionBuilder software และเช่ือมตอ RoboBuilder  เขากบั PC จากนั้น เซ็ตคา Com port และ BaudRate 
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แล วคล๊ิก OpenPort (                       )    หากวาการเช่ือมตอระหวาง PC และ RoboBuilder เปนปกติ  ปุมดังกลาว จะ 
กลายเปน ClosePort (                        ) เม่ือการเช่ือมตอพรอม จากนั้นใหเลือกท่ีแท็ป [ZERO Setting] 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

03.  วาง HUNO นอนลงในถาดดังท่ีแสดงในภาพ เปดการทํางานของ Control box และ Set ใหอยูใน PC Control Mode 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
04.  คล๊ิก [Open] ท่ี menu bar เพื่อเปด HUNO project ท่ีผูใชจะใชงาน 
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05.  คล๊ิก [ZeroCaptureReady] และใชมือเพื่อท่ีจะแนใจวา HUNO ถูกวางสอดเขาไปยังถาดดังกลาวไดอยางถูกตอง 
โดยดานหนาของ HUNO ควรที่จะสัมผัสกับพื้นผิวท่ีเปนหลุมของถาดอยางกระชับแนน 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
เคล็ดลับ 

ตองมั่นใจวา HUNO ถูกวางนอนลงไปอยางแนนกระชับกับถาด โดยการกดบางจุดที่ดานหลังของหุนยนต โดยกดตามลําดับที่
แสดงไวดังรูปดานลาง 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 1. กดตําแหนงที่ 1  (        ) พรอมกันตามแนวตั้งโดยใชน้ิวโปงและน้ิวช้ีของมือทั้งสองขางกดลงไป 
2. ใชมือขางหน่ึงกดตําแหนง 4 (        ) ตามแนวต้ัง และใชมืออีกขางหน่ึงกดตําแหนง 2 (         ) 
3. กดตําแหนง 3(        ) ตามแนวต้ังดวยมือทั้งสองขาง 
4. ทำขั้นตอนที่ 2 ซ้ําอีกครั้ง โดยการกดตําแหนง 4 (        ) และตําแหนง 2(        ) พรอมกัน 

 

คำเตือน 
ทา Home ที่ถูกตองและปลอดภัยก็คือใหดานหนาของหุนยนตแนบเขากับพ้ืนผิวที่เปนหลุมของถาดอยางกระชับแนนเทาน้ัน 
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06.  หากวาหุนยนตวางไวถูกตองแลว คล๊ิก [ZeroCapture] ทาทางในปจจุบันจะถูกคัดลอกไวเปนทาทางหนึ่งของทาทาง
ตัวอยางท้ัง  5 ทา และจะมีหนาตาง pop-up ปรากฏขึ้นมา วา “ Try 4 time repeatly ” แลวคล๊ิก [OK] 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
07.  ถอด HUNO ออกจากถาด และปลด wCK module ตางๆ แลวปฏิบัติตามข้ันตอนท่ี 5 และ 6 เพื่อทําใหการวางทา ทาง 
ตางๆ ท่ีกําหนดไวท้ัง 5 ทาเสร็จสมบูรณ เม่ือการปรับเปล่ียนทาทางเสร็จสมบูรณแลว หนาตาง pop-up จะปรากฏข้ึนมา 
และบอกวา “เสร็จสมบูรณ!” แลวคล๊ิก [OK] 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

08.  คล๊ิก [Save Zero & Set to RBC] เพื่อบันทึกทา  home  และใชคาดังกลาวกับ Control box แลวคล๊ิก [OK] 
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09.  เอา HUNO ออกจากถาด และคล๊ิก [ZeroPose] เพื่อตรวจสอบวาทา home ทาใหมถ ูกกําหนดคาอยางถูกตองตามท่ีตอง 
การ หรือ ไม 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

การปรับเปล่ียนทา Home ดวยมือ 
 

หากวาไมใชถาด คุณสามารถปรับเปล่ียนทา home  ของหุนยนตไดดวยมือดังนี ้
01.   Run โปรแกรม MotionBuilder ข้ึนมา  และเช่ือมตอ RoboBuilder เขากับ PC ดวยสาย RS232  จากนั้นเซ็ตคา Com 
port และ BaudRate แล ว คล๊ิก OpenPort (                        ) หากวาการเช่ือมตอระหวาง PC และ RoboBuilder เปนปกติ  
ปุมดังกลาวจะเปล่ียนเปน ClosePort (                         ) เม่ือการเช่ือมตอพรอมใชงาน เลือก [ZERO Setting] 
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02.  คล๊ิก [Open] ใน menu bar เพื่อเปด HUNO project ท่ีจะใชงาน 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
03.  เม่ือคุณคล๊ิก [ZeroControlReady] หนาจอจะถูกเปล่ียนแปลงไปเปนโหมดการทํางานหน่ึงซ่ึง คุณสามารถที่จะ ปรับ 
เปล่ียนทา home ไดดวยมือ  
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04. ปรับเปล่ียนทา home โดยการใชปุมท่ีอยูในหนาตาง [Robot Configuration] หมุนปรับตําแหนงของ wCK module  
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05. เม่ือส้ินสุดการปรับเปล่ียนคาให คล๊ิกปุม [StopZeroControl] 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
06. คล๊ิก [Save Zero & Set to RBC] เพื่อบันทึกคาของทา  home  แล วนาํไปใชงานกับ control box 
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การเปล่ียนแปลง Home Posture File ใหเหมาะสม  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
การอัพเกรด Firmware 

ข ั้นตอนในการอัพเกรด control box ดวย firmware ท่ีทันสมัยมีดังตอไปนี้ 
01. Run โปรแกรม “ RBC Upgrade Too l ” ข้ึนมา และเปดการทํางานของ Control box 
02. เช่ือมตอ Control box เขากับ PC โดยสายใช RS-232 แลว เซ็ตคา Com Port และ Baud Rate 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ปุมนี้ใชสําหรับ
บันทึกสําเนา(copy) 
คาของทา home ไป
เปน file ช่ืออ่ืน 

ปุมนี้จะใชสําหรับโหลดทา home ใดๆ ท่ีได
บันทึกเอาไวยงัตําแหนงอ่ืน 

ปุมนี้จะใชสําหรับเปล่ียนคาของทา Home ท่ี
อยใน Control box 

ปุมนี้ใชสําหรับใหหุนยนต
ทําทา home  

ปมนี้จะใชอานคาไฟลในลําดับ 0 ท่ีเก็บอยใน control box 
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03.  เลือก firmware file ท่ีจะใชอัพเกรด โดยการคลิกท่ีไอคอน Folder  จากนั้นก็คลิกเลือกไปยังตําแหนงท่ีเก็บ 
firmware file แลวคลิก [Open] ตัว firmware hex file ก็จะถูกเลือกเขามายังโปรแกรม 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
04.  คลิกท่ีปุม  [Click here and Push Button]  เพื่อเขาสูสถานะความพรอมในการ Upgrade 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
05. กดปุม Reset โดยการใชปากกา หรือเข็มปลายแหลมกดเขาไปดังรูป หรือจะใชการปดและเปดท่ี SW. Power ของ 
Control Box ก็ได 
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06.  firmware file ท ี่ถูกเลือกจะถ ูกถายโอนไปยัง Control box 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
07. เม่ือส้ินสุดการอัพเกรด control box จะรีเซ็ตคาโดยอัตโนมัติ แลวจะมีขอความท่ีแจงวาเสร็จสมบูรณปรากฏขึ้นมาให 
คลิก [OK] 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
เม่ือข ั้นตอนการอัพเกรด firmware ท้ังหมดส้ินสุดลง ใหคล๊ิก [Exit] เพื่อจบการทํางานของโปรแกรม 
 
เคล็ดลับ 

หลังจากการอัพเกรด firmware ตองแนใจวาไดกระทําตามขั้นตอนทั้ง 3 ขอดังตอไปน้ี 
1. ลงทะเบียน remote control อีกครั้ง(จูน Remote ใหตรงกับ Control Box ใหม) 
2. เซ็ตคาประเภท platform ของหุนยนตใหมอีกครั้ง (ใชปุม PF1 หรือปุม PF2) 
3. ร ีเซ็ตให Robot อยูในทา  home  
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บทท่ี 4. การแกไขปญหา (Troubleshooting) 
 

บทนี้จะอธิบายถึงวิธีการแกไขปญหาตางๆ ซ่ึงคุณอาจจะพบในข้ันตอนการสรางหุนยนต , การโปรแกรม robot 
file, หรือการทํางานของ robot platform 
 

เม่ือแกนการหมุนของ wCK module เคล่ือนไหวไมราบล่ืน 
 

[สาเหต]ุ 
ในบางกรณี แกนหมุนของ wCK module อาจจะแข็ง และไมหมุนอยางราบล่ืน เม่ือคุณพยายามท่ีจะเคล่ือนท่ีมัน

ดวยมือของคุณเอง ส่ิงนีไ้มใชความผิดพลาดของสินคา แตเปนเหตุการณหนึ่งท่ีเกิดจากการจดัเรียง gear ตางๆ จากภายใน
ไวแนนมาก ซ่ึงการจัดเรียง gear ท่ีแนนนีถู้กออกแบบมาเพื่อการควบคุมการเคล่ือนไหวท่ีแมนยํา ดังนั้นคุณจะเห็นวา หุน 
ยนตสามารถเคล่ือนไหวไดอยางราบเรียบโดยไมมีปญหา เม่ือประกอบเสร็จ และจายไฟไปยัง wCK module แตละตัว 

 

[การแกไขปญหา] 
วิธีท่ี 1    

ส่ิงแรกคือหมุนจุดเช่ือมตอดงักลาวอยางเบามือไปยังดานตรงกันขามและ พยายามลองทําดู อีกคร้ังในการหมุน ไป 
ยังทิศทางท่ีคุณตองการ 

 

วิธีท่ี 2   
หากวาคุณไมมีแรงพอ ใหใช J5 (Joint 5) ชวยในการหมุน wCK module  ซ่ึงจะชวยเพิ่ม torque ในการหมุนให

มากข้ึน ก็จะสามารถหมุนแกนดังกลาวไดงายข้ึน 
 

วิธีท่ี 3    
เช่ือมตอ wCK module  และ sensor module ไปยัง control box และเปดการทํางานของ control box แล วใหหุน

แสดงทา Basic โดยการกดปุมสีแดงบน Remote control 
 
�   สําหรับขอมูลเพ่ิมเติม กรุณาอางอิงไปยัง homepage หรือ product CD 

 
เม่ือหุนยนตไมแสดงทา Basicท่ีถูกตอง 
[สาเหต]ุ 
ทา Basic ตางๆ ของ Robot platform แบบมาตรฐานตางๆ ท้ัง 3 ประเภทไดถูกแสดงเอาไวในภาพดานลาง หากวา 
หุนยนตไมแสดงทา  Basic ท่ีถูกตอง เม่ือกดปุมสีแดง (             ) ท่ี Remote control แลว   จะทําใหการเคล่ือนไหวของ 
หุนยนตไมถูกตองตามไปดวย  หรือไฟ Error สีแดงจะติดสวาง นั่นแสดงวาหุนยนตอาจจะถูกสรางข้ึนมาอยางไมถูกตอง  
หรืออาจจะมีปญหาอ่ืนๆ        

ในกรณีนี้ กรุณาอางอิงกับบทท่ี 4 [Troubleshooting] เพือ่แกไขปญหาดังกลาว ซ่ึงตองแนใจเสมอวาคุณไดเร่ิมตน
การทํางานของหุนยนตจากทา Basic ท่ีถูกตอง  การพยายามเลนหุนยนตอยางตอเนื่องในขณะท่ีมีไฟ Error เตือนอยูอาจจะ  



 
 

 
                                                                                                               46                                                                          

www.etteam.com                                                                                                                                                                             
 

เปนสาเหตุทําใหผลิตภณัฑไดรับความเสียหายได (เม่ือไฟ Error ติดสวาง หุนยนตจะไมปฏิบัติตามคําส่ังใดๆ ท่ีมาจาก 
Remote control เปนเวลา 30 วินาที ซ่ึงส่ิงนี้ถูกออกแบบมาเพื่อปองกันความเสียหายท่ีอาจจะเกิดข้ึนกับสินคาได) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ข ั้นตอนท่ี 01  ชารจประจุแบตเตอรร่ีเพียงพอหรือไม ? 
 

สินคาท่ีถูกจัดสงมาจากโรงงาน battery pack ท่ีใหมากับ Control box จะยังไมไดชารจไฟ ดังนั้นกรุณาใช power 
adapter เพื่อใหหุนยนตทํางานเปนคร้ังแรก สําหรับ power supply ท่ีใหมานัน้ไมไดนําไปใชงานสําหรับการอัดประจุ
แบตเตอรร่ีใหมเทานั้น แตยังสามารถปอนไฟเขาไปยงัหุนยนตไดโดยตรงดวย ดังนั้นมันสามารถนําไปใชเปนตัวเลือก
สําหรับแบตเตอรร่ี และสามารถเลนหุนยนตไดอยางตอเนื่อง (ฟงกช่ันการทํางานนี้ไมรองรับการทํางาน ขณะทําการชารจ
แบตเตอรร่ี) 
 
[การแกไขปญหา] 

อันดับแรกเช่ือมตอ power adapter กอนท่ีคุณจะเลนหุนยนต หรือ อาจจะชารจแบตเตอรร่ีใหมก็ได  โดยการกดปุม 
PF1 และปุม PF2 พรอมกันเปนเวลา 3 วินาที จะใชเวลา 1 ช่ัวโมงคร่ึงในการอัดประจแุบตเตอรร่ีใหเต็ม 
 

ข ั้นตอนท่ี 02 ท่ี Control box ได Set คา Platform ถูกตองตรงกับหุนท่ีประกอบหรือไม ? 
หากใน Control box  มีการ Set คา Platform ของหุนยนตไมถูกตองกบัท่ีประกอบจะทําใหหุนทํางานผิดปกติ ใหใช

ปุม PF เพื่อเปลี่ยนแปลง platform ตามท่ีตองการ 
 

[การแกไขปญหา] 
หากประเภท platform ของหุนยนตถูกเซ็ตคาไมถูกตองใหกดปุม PF1 เปนเวลา 3วินาที เพื่อเปล่ียนแปลงคา 

(HUNO-ส ีฟา, DINO-สีชมพู, DOGY-ส ีแดง)  
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ขั้นตอนท่ี 03 หมายเลข ID ตางๆ ของ wCK module ตางๆ ถูกใชงานในตําแหนงท่ีถูกตองหรือไม ? 
ตองแนใจวาคา wCK module ตางๆ ท้ัง 16 ตัวพรอมกับคา ID ตางๆ นั้นถูกนําไปใชงานสําหรับสวนตางๆ ของหุน 

ยนตถูกตองตรงกันกับ ID map  หากคา ID ตางๆ ถูกนําไปใชไมถูกตําแหนงแลว หุนยนตอาจจะทํางานไมถูกตอง 
 

[การแกไขปญหา] 
อ างอิงไปยังบทท่ี 2 [การประกอบ RoboBuilder] (หนา 25 สําหรับ HUNO, หนา 41 สําหรับ DINO, หนา 55 สําหรับ 

DOGY) ตรวจสอบซํ้าอีกคร้ังวาคา wCK module ตางๆ มีคาหมายเลข ID ท่ีถูกตองท้ังหมดหรือไม หากวาไมใช ใหแยก ช้ิน 
สวนตางๆ ท่ีตองการออกมา และแกไขใหถูกตอง 
 
ข ั้นตอนท่ี 04   การเชื่อมตอของขอตอตางๆ กับ wCK module ตางๆ ถูกประกอบเขากับมุมตางๆ ท่ีถูกตองหรือไม? 

หากวา wCK module ถูกเช่ือมตอเขากับขอตอในมุมท่ีไมถูกตอง  หุนยนตอาจจะทํางานไมถูกตอง ตอไปนี้คือ 
ข้ันตอนในการสรางท่ีผูใชมักจะทําผิดพลาดบอยคร้ัง 

 

 HUNO   ส วนไหล (STEP 1,2,15,16), สวนลาง (STEP 3,4,14) , ส วนขอเทา (STEP 11,12) 
 DINO   ส วนไหล(STEP 1,2), สวนลาง(STEP 3,4,14), ส วนขอเทา (STEP 10,11)  
 DOGY   สวนไหล(STEP 1,2,9,10), ส วนลาง(STEP 3,4,11,12), สวนหาง(STEP 8), ส วน Sensor module(STEP 16) 
 

[การแกไขปญหา] 
หากจําเปนใหแยกช้ินสวนตางๆ ท่ีตองการ และแกไขการเช่ือมตอมุมท่ีมีปญหาใหถูกตอง โดยอางอิงไปยัง วดิีโอ

เกี่ยวกับการสราง หรืออางอิงกับขอมูลท่ี upload อยูใน homepage เพื่อชวยเหลือในการแกไขปญหา 
 
ขั้นตอนท่ี 05   ใสขอตอ joints ตางๆในทิศทางท่ีถูกตองหรือไม  ? 

ในบางสวนของการเช่ือมตอหุนยนตไมไดถูกสอดเข าไปในทิศทางท่ีถูกตอง หุนยนตอาจจะทํางานไมถูกตอง 
ตอไปนี้คือข้ันตอนในการสรางท่ีผูใชมักจะทําผิดอยูบอยคร้ัง 

HUNO  ส วนขา (STEP 7,8) 
DINO  สวนขา(STEP 6,7)  
DOGY  ส วนขา(STEP 5,6) 

 

[การแกไขปญหา] 
หากจําเปน  จะตองถอดช้ินสวนท่ีตองการออกมาเสียกอน จากนัน้ทํา การแกไขทิศทางของ ขอตอ ท่ีมีปญหาใหถูก 

ตองโดยอางอิงในบทท่ี 2  และวิดีโอการสราง 
 
ขั้นตอนท่ี 06 สาย cable ตางๆ ถูกเชื่อมตอท้ังหมดหรือไม  ? 

หากสาย wCK module cable สายใดสายหนึ่งท่ีมีท้ังหมด 16 เสนไมถูกเช่ือมตอ หุนยนตจะทํางานไมถูกตอง 
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[การแกไขปญหา] 
ตรวจสอบการเช่ือมตอสาย wCK module  แตละตัว เพื่อแนใจวาสาย  cable ตางๆ ถูกเช่ือมตอเขากับ control box 

 

�   หากวาหุนยนตดังกลาวยังคงทํางานไมถูกตอง หลังจากที่ตรวจสอบทั้ง 6 ขั้นตอนดานบนแลว กรุณาติดตอศูนยบริการลูกคา (Customer 
Center) ในประเทศของคุณเพ่ือใหความชวยเหลือทางดานเทคนิค 

 
เม่ือการเคล่ือนไหวของหุนยนตผดิปกติ แตทําทา Basic ไดถูกตอง 

[สาเหตุท่ี 1]  ในกรณีของ HUNO หาก HUNO เดินไปขางหนา และถอยหลังโดยไมมีปญหา แตมีปญหาเกี่ยว  กับการ เดิน 
ไปดานขาง 
 

[การแกไขปญหา]   ตรวจสอบคา ID ตางๆ ของ wCK module ตางๆ วาถูกตองหรือไม (โดยเฉพาะคา wCK module ตางๆ   
พรอมกับคา ID 00 และ ID 05) 
 
[สาเหตุท่ี 2]  เม่ือใชความยาวของสลักท่ีไมถูกตอง 

[การแกไขปญหา]  ในบางกรณี ผูใชหลายๆ คนอาจจะทําผิดพลาด โดยการหมุนเกลียว B8 แทนท่ีจะเปน B12 หรือหมุน 
เกลียว B12 แทนท่ีจะเปน B8 ในกรณีนีหุ้นยนตอาจจะแสดงการเคล่ือนไหวตางๆ ท่ีผิดปกติ ดังนัน้จะ ตองติดต้ังขนาดของ
สลักใหถูกตอง 
 
เม่ือหุนยนตแสดงการเคล่ือนไหวท่ีผิดปกติอยางกะทันหัน หรือไมอยูในการควบคุม 
 

[สาเหต ุ1]  ปญหานี้อาจจะเกิดข้ึนเม่ือแบตเตอรร่ีไมมีประจุไฟฟาเพียงพอ 

[การแกไขปญหา] กรุณาเช่ือมตอ power adapter ท่ีใหมากบั product package หรือชารจแบตเตอรร่ีใหม กอนท่ี คุณจะ เร่ิม 
ตนเลนหุนยนต 
 
[สาเหต ุ2]  เม่ือสาย cable ไมถูกเช่ือมตอ 

 [การแกไขปญหา]  ปญหานีอ้าจจะเกิดข้ึน เม่ือสาย wCK module cable เสนใดเสนหนึ่ง หรือมากกวาไมมีการเช่ือมตอใน
ขณะท่ีหุนยนตดังกลาวกําลังแสดงการเคล่ือนไหว ตองตรวจสอบใหแนใจวาสาย cable ตางๆ ท้ัง 16 เสนถูกเช่ือมตอไปยัง 
control box อยางแนนกระชับโดยเฉพาะอยางยิ่ง สาย cable ตางๆ จากภายในของสวนไหล(ID10,ID13) ของ HUNO ม ักจะ 
มีแนวโนมท่ีจะหลุดออกมาเปนบางคร้ัง 
 

• กดปุมสีแดงบน remote control เสมอ เพื่อท่ีจะใหหุนยนตแสดงทาทาง Basic   
                                                            กอนท่ีจะเลนการเคล่ือนไหวอ่ืนๆ ไมเชนนัน้ปุมตางๆ อาจจะไมทํางาน 
 

ติดตอศูนยบริการลูกคา(Customer Center) ในประเทศของคุณสําหรับความชวยเหลือทางดานเทคนิค 
สามารถติดตอขอมูลของศูนยบริการลูกคาของเราไดท่ี www.RoboBuilder.net  


